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Cet  Ouvrage  a été  écrit  à l’occasion  du  Cours  de 
Mécanique  dont  je  suis  chargé  à l’Ecole  Polytech- 
nique. On  l’a  déjà  imprimé  sous  un  format  différent, 
et  distribué  aux  Elèves  comme  texte  de  mes  leçons; 
mais  je  ne  considère  cette  première  impression  que 
comme  un  essai  qui  m’a  procuré  l’avantage  de  pou- 
voir consulter  plus  facilement  les  personnes  dont  je 
desirais  les  conseils.  En  le  publiant  aujourd’hui,  je 
n’ai  rien  négligé  pour  le  perfectionner  autant  que 
cela  dépendait  de  moi.  Les  tables  des  matières  qui 
sont  au  commencement  de  chaque  volume,  con- 
tiennent une  analyse  exacte  de  l’ouvrage  entier;  il 
suffira  de  les  parcourir,  pour  connaître  le  plan  que 
j’ai  suivi,  et  par  là  je  serai  dispensé  d’en  rendre 
compte.  Quant  au  choix  des  démonstrations , je  ne 
me  suis  assujéti  exclusivement,  ni  à la  méthode 
synthétique , ni  à la  marche  analytique  : dans  un 
livre  destiné  à l’instruction , j’ai  dd  rechercher  sur- 
tout la  clarté  et  la  simplicité,  et  préférer  toujours 
les  démonstrations  qui  jettent  le  plus  de  lumière 
sur  les  vérités  qu’on  veut  prouver;  je  me  suis  donc 


servi  de  tous  les  moyens  qui  m’ont  paru  propres 
à m’approcher  de  ce  but  ; aussi  trouvera-t-on  sou- 
vent, mi  ées  dans  une  même  question , les  consi- 
dérations géométriques  et  les  formules  de  l’Al- 
gèbre; on  jugera  si  j’ai  employé  à propos  les  unes 
et  les  autres. 

Quoique  cet  Ouvrage  soit  un  traité  complet  de 
mécanique  rationnelle,  il  est  néanmoins  disposé  de 
manière  qu’ii  peut  aussi  servir  à ceux  qui  n’ont 
besoin  que  des  élémens  de  cette  science,  ou  qui 
n’ont  pas  toutes  les  connaissances  d’analyse  qu’il 
suppose.  Pour  en  faciliter  l’usage  aux  Elèves  qui 
doivent  se  présenter  à l’Ecole  Polytechnique,  j’ai 
marqué  d’une  *,  dans  la  table  du  premier  volume, 
les  articles  de  la  Statique  qui  suffisent  pour  les  exa- 
mens d’admission,  et  qui  forment  euviron.72  pages 
du  texte.  On  trouvera  à la  fin  de  ce  volume,  sous 
le  titre  d’ Additions , des  notions  élémentaires  sur  les 
machines,  qui  dispenseront  les  candidats  de  recou* 
rir  à d’autres  ouvrages.  Il  faudra,  en  outre,  qu’ils 
substituent  à la  démonstration  du  parallélogramme 
des  forces,  exposée  dans  les  n°*  i3,  i4,  i5  et  16 
du  tçxtc,  la  démonstration  purement  géométrique 
que  l’on  a placée  au  commencement  de  ces  Addi- 
tions, 
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NOTIONS  PRÉLIMINAIRES. 

* Définition  du  mot  force, n*  i , page  \ 

* Objet  de  la  Mécanique  ; division  de  cette  science  en  plu- 

sieurs parties, nf  à» 

* Les  points  d'application  des  forces  se  déterminent  au  moyen 

de  leurs  coordonnées,  n°  3 

* Ce  qu'on  entend  par  l’expression  numérique  de  l’intensité 

d’nne  force, n°  4 

* La  direction  d’ttne  force  dans  l'espace  se  détermine  par  les 

angles  qn* elle- fait  avec  trois  axes  rectangulaires,  pro- 
longés dans  un  seul  sens, n°*  5,  6 et  7 

* Relation  qui  existe  entre  les  cosinns  de  ces  trois  angles , n*  8 

* Cas  dans  lequel  les  forces  sont  toutes  dirigées  dans  an  même 

plan  , n°  q 

* Cas  particulier  des  forces  parallèles,  ns  io 

LIVRE  PREMIER, 

• STATIQUE.  ’ 

C1IÀP.  I.  De  F équilibre  (T un  peint  matériel,  page  1 1<. 

* Ce  qu’on  entend  par  la  résultante  d’un  nombre  quelconque 

de  forces  appliquées  à.  un  même  point,  n°  u 

* Valeur  de  la  résultante,  dans  le  cas  où  les  forces  agissent 

suivant  une  même  droite,  dans  le  meme  sens  ou  en  sens- 
•ontraires,,  a°  îa 
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en  fohction  de  ces  forces;  valeurs  ides  angles  qui  déter- 
minent la  direction  de  cette  résultante , n°  26 
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résultante  d’un  nombre  quelconque  de  forces?  n°'ai 
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Deux  forces  non  comprises  dans  le  même  plan , nvont  pa9 
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pour  exemples , l’ellipsoïde  et  la  pyramide  à base  quel- 
conque  , n°*  ix5et  n6 

* Trouver  par  des  considérations  directes , le  centre  de  gra- 

vité d'une  pyramide  triangulaire,  et  ensuite  celui  d’une 
pyramide  à base  quelconque  ? n“*  1 17  et  1 18 

* En  conclure  le  centre  de  gravité  d’un  polyèdre?  n°  nq 
Formule*  générales  qui  servent  à trouver  , par  des  intégrales 

* doubles , le  centre  de  gravité  d’une  portion  déterminée 
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cette  valeur  de  l’élément , n°*  1 22  , 1 a5  et  1 a4 

Application  de  ces  dernières  formules  au  secteur  sphérique  , 
composé  de  couches  dont  les  densités  varient  comme  on 
voudra  ; cas  particulier  où  la  densité  est  supposée  cons- 
tante , n*  ig5 

CHAP.  V.  Du  frottement , page  17% 

Définition  du  frottement  ; son  inflnence  sur  l’équilibre  deJ 
corps  gênés  par  des  obstacles  fixes  ; moyen  qu'on  em- 
ploie pour  le  mesurer  , n"  ia6  et  137 

On  fait  connaître  ce  que  l’expérience  a appris  de  plus  cer- 
tain sur  la  mesure  du  frottement . n°  ia8 

Conséquence  immédiate  de  ces  résultatsdel’expérienc-e,  n°  1 aq 
Condition  d’équilibre  du  levier  en  ayant  égard  au  frotte- 
ment qu’il  éprouve  contre  son  point  d’appui  ; ce  frotte- 
ment , en  même  tems  qu’il  facilite  1 équilibré,  diminue  la 
pression  que  supporte  le  point  d’appui,  nc‘  i5o,  1 3 1 et  i3a 
CHAP.  \I.  De  l'équilibre  d’un  corps  flexible , page  184 
Les  conditions  d’équilibre  d’un  système  de  forme  invariable  . 
doivent  se  retrouver  parmi  celles  de  tout  les  systèmes  qui 
ont  moins  de  trois  points  fixes  n°  >55 
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S-  I.  Equilibre  du  polygone  funiculaire  ; équation  de 
la  chaînette,  page  i85 

* Conditions  que  doivent  remplir  les  force»  appliquées  à un 

polygone  funiculaire  , pour  que  l’équilibre  soit  pos- 
sible , n0,  i54 

* Ce»  condition»  étant  remplie»,  et  le»  forces  et  leur»  direc- 

tion» étant  données , ainsi  que  les  longueur»  de»(  côté» 
du  polygone , construire  la  figure  du  polygone  en  équi- 
‘libre  ? n°  i35 

* On  pourrait  aussi  construire  directement  le»  diflerens  som- 

met» du  polygone , d’après  leurs  coordonnées  ; mais  il  est 
plus  «impie  de  tracer  successivement , et  le»  uns  au  moyen 
de»  autre» , tous  les  côté»  de  ce  polygone , n°  i56 

* Mesure  de»  tensions  qu’éprouvent  le»  différen»  côtés  du 

polygone  funiculaire  en  équilibre  , n°  i57 

* Quand  le»  deux  extrémité»  du  polygone  «ont  de»  point» 

fixe» , l’équilibre  est  toujours  possible  quelles  qne  soient 
le»  force»  appliquée»  au  polygone  ; dans  ce  ca» , on  a 
de»  équation»  en  nombre  suffisant  pour  déterminer  le» 
pression»  que  supportent  les  points  fixes  et  les  direction» 

de»  côté»  extrêmes  , n°  i58 

Lorsqu'une  des  forces  données  est  appliquée  à un  anneau 
mobile,  il  faut,  pour  nouvelle  condition  d’équilibre,  que 
la  direction  de  cette  force  coupe  en  deux  parties  égale» 
les  deux  côtés  adjacens  de  ce  polygone  ; les  tensions  de 
ces  côtés  sont  alors  égales  entre  elles,  n*  i5g 

A l'occasion  des  anneaux  mobiles , on  fait  connaître  une 
condition  générale  qui  t’observe  dans  tout  système  de 
points  en  équilibre  , relativement  aux  directions  des  force» 

qui  leur  sont  appliquée» , n8  »4° 

.*  On  considère  en  particulier  le  cas  où  toutes  les  forces  ap- 
pliquées  au'  polygone,  sont  des  poids  donnés;  tous  se» 
côté»  sont  alors  compris  dans  un  même  plan  vertical  ; 
équations  qui  déterminent  immédiatement  la  tension  et  la 
direction  d’un  côté  quelconque  , n°  î^t 

Eu  supposant  que  le  nombre  des  côtés  du  polygone  devienne 
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infini , et  les  côtés  infiniment  petits , on  est  conduit  à 
l’équation  différentielle  de  la  chaînette,  n° 

Valeur  de  la  tension  en  un  point  quelconque  de  cette  courbe  ) 
la  tension  est  la  plu»  petite  au  point  le  plus  bai  , n° 
Rectification  de  la  chaînette  ; intégration  de  son  équation 

différentielle . n**  144 , >45  et 

Détermination  de  deux  constantes  qui  entrent  dans  l’équa- 
tion de  la  chaînette  , et  qui  représentent  la  tenaiqn  et 

l’inclinaison  de  la  tangente  au  premier  point , n°  147 

Equations  d’équilibre  d'un  fil  dont  tous  les  points  sont  tirés 
par  des  forces  données  en  grandeur  et  en  direction  ; Valeur 
de  la  tension  en  un  point  quelconque , n°‘  14^  . *43  ct  l^° 
On  vérifie  dans  ce  cas  d’équilibre,  la  remarqué  générale  du 

n°  i53  . n°  »5i 

jjj.  II.  Equation  de  la  lame  élastique  en  équilibre,  page  aia 
On  cherche  d’abord  l’équation  d’équilibre  de  la  lame  élas- 
tique , en  la  supposant  assujétie  par  une  de  ses  extré- 
mités, et  ployée  par  une  force  donnée,  qui  agit  à son 
autre  extrémité  , n°*  t5a,  i55  et  i54 

Cette  équation  , qui  détermine  la  figure  de  la  lame , est  dif- 
férentielle du  second  ordre  ; elle  s’intégre  une  première 
fois , et  se  ramène  aux  quadratures  ; la  fonction  d*une 
seule  variable  qui  reste  encore  à intégrer , n'est  point 

intégrale  sous  forme  finie , • ‘ n**  1 55  et  1 56 

Il  existe  toujours  une  équation  entre  l'inflexion  totale  de 
la  lame  , sa  longueur  et  la  force  qui  lui  est  appliquée , 
d’après  laquelle  on  détermine  la  force  qui  produit  Une 
inflexion  donnée,  ou  l’inflexion  produite  par  une  force 

donnée , n°  t57 

Cas  où  la  lame  n’est  point  assujétie  par  une  de  ses  extré- 
mités , , n°  1 58 

Examen  du  cas  particulier  où  l'inflexion  de  la  lame  est  très- 
petite  j équation  de  la  courbe  sous  forme  finie  , n°  1 5g 
’ Ce  qu’on  entend  par  la  force  eTun  ressort-,  mesure  de 
cette  force  ; diverses  formes  que  prend  uü  ressort  plié , 
suivant 
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suivant  la  grandeur  de  la  force  qui  l'infléchit,  nr*i6o  eti6r 
Equation  de  la  lame  élastique  en  équilibre,  quand  tous  se» 
points  sont  sollicités  par  des  forces  données  en  grantleut 
et  en  direction  , et  toutes  comprises  dans  an  même 

plan  , • n°  162 

CH  AP.  VII.  Principe  des  vitesses  virtuelles  , page  a3i 
Enoncé  général  de  ce  principe  ; il  fournit  dans  chaque  cas 
toutes  le-  équations  d'équilibre  du  système  que  l'on  consi- 
dère ; ces  équations  sont  en  nombre  égal  à celui  des  mou- 
veruens  possibles,  n®  i63 

Application  de  ce  principe  à l'équilibre  du  levier,  n®  164 
Application  à l'équilibre  du  plan  incliné  ( pour  l’applica- 
tion du  même  principe  à d'autres  machines  , voyez  les 
Additions  à la  fin  de  ce  volume,  page  5o5)  , n°  i65 
On  indique  encore  l’application  de  ce  principe  à l'équilibre 
d’un  corps  solide  , qui  conduirait  aux  équations  du  second 

chapitre  , n®  i6€ 

Lemme  relatif  à la  composition  des  forces  , n®  167 

Au  moyen  de  ce  lemine,  on  démontre  que  le  principe 
des  vitesses  virtuelles  a lieu  dans  tous  les  cas  d’équüibf 

d'un  point  matériel , n®  168 

Notions  générales  sur  les  tensions  et  les  contractions  qu'éprou- 
vent les  fils  ou  les  droites  inflexibles  qui  joignent  les  diffe- 
fens  points  d'un  système  en  équilibre;  notation  commode 

pour  représenter  ces  forces  inconnues , n°*  169  et  170 

Autre  notation  pour  indiquer  le*  variations  des  distances 
mutuelles  de  ces  points  , provenant  de  leurs  déplacemens 

infiniment  petits, n*  171 

Démonstration  du  principe  des  vitesses  virtuelles , pour  un 
système  de  forme  invariable  et  pour  un  système  de  peints 

liés  entre  eux  par  des  fils  flexibles , n°*  îya  et  173 

On  fera  voir  en  hydrostatique  , que  le  même  principe  s'ob- 
serve également  dans  l'équilibre  des  forces  qui  réagissent 
les  unes  sur  les  autres , par  l'intermédiaire  d’un  fluide  , 

Ce  qui  complétera  la  démonstration  précédente,  n®  174 

Réciproquement  quand  le  principe  des  vitesses  virtuelle»  a 

] . l> 
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lieu  pour  tous  les  mouvemens  compatibles  avec  la  liaison 
des  parties  d'un  système,  on  peut  être  certain  que  ce 

système  restera  en  équilibre , n,J  175 

Le  centre  de  gravité  de  tout  .système  de  corps  pesans , est 
toujours  le  plus  haut  ou  le  plus  bas  qu’il  est  possible  , 
quand  ce  système  est  en  équilibre  ; ce  principe  est 
une  conséquence  immédiate  de  la  loi  des  vitesses  vir- 
tuelles , . n°  176 

Trouver  l’équation  de  la  chaînette  en  partant  de  cette  pro- 
priétéde  son  centre  de  gravité  7 n°  177 

Distinction  entre  l'équilibre  stable  et  celui  qui  n'est  qu’ins- 
tantanée ; on  vérifie  par  des  exemples,  que  le  centre  de 
gravité  d’un  système  de  corps  pesans , est  le  plus  bas  ou 
le  plus  haut , selon  que  l’équilibre  est  stable  ou  ne  l’est 
pas  , n"  178 

LIVRE  SECOND. 

DYNAMIQUE 

CIIAP.  Ier . Du  mouvement  rectiligne  d’un  point 
matériel. 

§•  I.  Mouvement  uniforme,  page  261 

Déli  uition  du  mouvement  uniforme  ; ce  qu’on  entend  par  la 
- vitesse  du  mobile  ; équation  de  ce  mouvement  ; remarque 
générale  sur  les  équations  qui  renferment  differentes 

espèces  de  quantités, n°  179 

Comparaison  de  deux  mouvemens  uniformes  et  dilTé- 

rens, n°  1 80 

Remarque  sur  la  mesure  du  tems  , n°  1 8 1 

Propriété  générale  de  la  matière  qu’on  appelle  Yiner- 

tie . n°  «8» 

IL  Mouvement  uniformément  varié,  page  abS 

Division  des  forces  en  deux  espèces  distinctes;  délinition 
des  mouvemens  variés  en  général  ; les  forces  qui  les  pro- 
duisent s'appellent  force*.  uiiéUratiiutf  ; mauiète  dont 
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on  peut  envisager  ces  mouvemens,  pour  simplifier  leu 

calculs  et  les  démonstrations, n°*  i85  et  i84 

Définition  de  la  vitesse  du  mobile  dans  un  mouvement  vari« 
quelconque  ; quand  cette  vitesse  croît  ou  décroît  par 
degrés  égaux  en  tems  égaux  , le  mouvement  s'appella 
uniformément  varié , et  la  force  qui  le  produit  se  nomme 

force  accélératrice  constante , n°  1 85 

Equations  qui  donnent , dans  un  pareil  mouvement,  la  vitesse 
et  l’espace  parcouru  en  fonction  du  tems  ; la  vitesse  ac- 
quise dans  un  intervalle  de  tems  pris  pour  unité,  est 
toujours  double  de  l’espace  parcouru  dans  ce  même 

tems  , n*‘  i86et  187 

Du  mouvement  des  corps  graves  qui  tombent  dans  le  vide  ; 
vitesse  acquise  par  ces  corps  dans  la  première  seconde 
de  leur  chute  ; expression  de  la  vitesse  due  à une  hauteur 

donnée, n°*  188  et  i8q 

Mouvement  des  corps  graves  lancés  de  bas  en  haut  dans  le 
vide  ; pour  élever  un  corps  à une  hauteur  donnée  , it 
faut  lui  imprimer  la  vitesse  qu’il  acquerrait  en  tombant 

de  cette  hauteur  , n°  îqo 

Mouvement  d’un  corps  pesant  sur  un  plan  incliné  j rapport 
de  sa  vitesse  à celle  qui  aurait  lieu  sur  la  verticale  -,  com- 
paraison des  mouvemens  qui  se  font  sur  différens  plans 

inclinés  , n°*  191  et  îqa 

La  loi  des  vitesses  proportionnelles  aux  forces  qui  les 
produisent  et  celle  de  l’inertie  de  la  matière,  sont  les 
deux  seules  hypothèses  sur  lesquelles  la  dynamique  est 

fondée  , n°  i q5 

D’après  cette  loi,  .l’intensité  de  la  pesanteur  dans  les  difle- 
rens  lieux  de  la  terre  , a pour  mesure  la  vitesse  que 
’es  corps  acquièrent  dans  la  première  seconde  de  leur 
chute  •,  expression  de  cette  force  à une  latitude  quel- 
conque , n°  >94 

Les  intensités  des  forces  qui  agissent  instantanément  sur 
les  mobiles , sont  aussi  entre  elles  comme  les  vitesses 
qu’ elles  leur  impriment  ; une  fyjrce  de  cette  espèce  n# 
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saurait  être  comparée  numériquement  à une  force  ac- 
célératrice , n°  i q5 

S.  III.  Formules  générales  du  mouvement  varié , page  381 
Dans  un  mouvement  varié  quelconque  , l’espace  parcouru , 
la  vitesse  acquise  et  la  mesure  de  la  force  accélératrice 
sont  trois  fonctions  du  tems  dont  il  s'agit  de  trouver  le 
rapport,  n°i9S 

La  vitesse  est  égale  au  premier  coefficient  différentiel  de 

l’espace  parcouru, n"  197 

La  force  accélératrice  est  égale  au  premier  coefficient  dif- 
férentiel de  la  vitesse,  ou  au  second  coefficient  différen- 
tiel de  l’espace  parcouru;  cette  mesure  de  la  force  accé- 
lératrice suppose  qu’on  prend  pour  unité , la  force  accé- 
lératrice constante,  qui  produit,  dans  l’unité  de  tems, 
une  vitesse  égale  à l'unité  linéaire,  nD  198 

IV.  Application  des  formules  générales  à différens  pro- 
blèmes , page  387 

Les  problèmes  de  dynamique  conduisent  en  général  à de* 
équations  différentielles  du  second  ordre,  qu’il  s’agit  d’in- 
tégrer,  n°  »99 

Premier  problème.  Déterminer  le  mouvement  vertical  d'un 
point  matériel  pesant , en  ayant  égard  à la  variation  de  la 
pesanteur  ? Quand  la  hauteur  de  la  chute  est  très-petite  , 
on  retrouve  les  équations  ordinaires  du  mouvement  de* 
corps  graves,  n°*2ooetnoi 

Examen  du  mouvement  qni  aurait  lieu , si  le  mobile  péné- 
trait, dans  l’intérieur  de  la  terre  , n0'  20a  et  ao3 

Deuxième  problème.  Déterminer  le  mouvement  rectiligne 
d'un  point  matériel  attiré  vers  deux  centres  fixes  ? On 
discute  complètement  toutes  les  circonstances  de  ce 

mouvement , n”  20^ , ao5  et  20S 

Troisième  problème.  Déterminer  le  mouvement  vertical 
d'un  corps  pesant,  en  ayant  égard  à la  résistance  de 
rair , supposée  proportionnelle  au  carré  de  la  vitesse  ? 
On  examine  en  premier  lieu  le  cas  où  le  mobile  tombe 
vers  la  surface  de  la  terra  , n°  207 
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Au  bout  d'un  certain  tems,  le  mouvement  est  sensiblement 
uniforme;  la  vitesse  est  alors  proportionnelle  à la  racine 
carrée  de  la  densité  du  corps,  n°  208 

En  supposant  la  résistance  nulle , on  retrouve  les  équa- 
tions du  mouvement  d'un  corps  grave  qui  tombe  dans  le 
vide , n°  209 

Cas  où  le  mobile  est  lancé  de  bas  en  haut , avec  une 
vitesse  donnée  ; expression  de  la  plus  grande  hauteur  à 
laquelle  il  s’élève , n°aio 

Mouvement  d’un  corps  pesant  qui  glisse  sur  un  plan  contre 
lequel  il  éprouve  un  frottement  proportionnel  au  carré 
de  la  vitesse,  n°an 

CHAP.  II.  Du  mouvement  curviligne  d’un  point 
matériel  libre. 

§.  I,r.  Théorie  générale  de  ce  mouvement , page  3o8 
Déterminer  en  grandeur  et  en  direction  la  vitesse  d’un 
mobile  , soumis  à l'action  simultanée  de  deux  forces 
données?  n°aia 

Construire  le  polygone  que  décrit  un  point  matériel , d'après 
les  actions  successives  de  différentes  forces  données?  Ce 
polygone  devient  une  courbe  , quand  les  forces  agissent 
d’une  manière  continue  , n°ai5 

Pour  déterminer  de  la  manière  la  plus  simple,  le  mouve- 
ment d’un  point  matériel  dans  l’espace , il  faut  exprimer 
les  trois  coordonnées  en  fonction  du  tems  ; la  valeur  de 
chaque  coordonnée  fait  connaître  le  mouvement  de  la 
projection  du  mobile  sur  l’axe  correspondant;  composi- 
tion des  valeurs  des  trois  coordonnées,  d’après  les  vitesses 
qui  sont  imprimées  au  mobile  parallèlement  aux  trois 
axes,  ne*ai4etai5 

L’inspection  de  ces  valeurs  conduit  à un  théorème  fonda- 
mental , au  moyen  .duquel  on  formera  les  équations  du 
mouvement  de  chaque  projection  , quand  les  forces  qui 
agissent  sur  le  mobile,  seront  données;  exemple  très-simple 
de  l’application  de  ce  théorème  , n°*  ar6  et  217 

Conséquence  immédiate  du  même  théorème , qui  prouve  par 
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son  accord  avec  l’expérience,  que  la  loi  des  forces  pro- 
portionnelles aux  vitesses,  a effectivement  lieu  dan»  la 

nature  . n°  318 

Equations  différentielles  du  mouvement  curviligne,  soit  dan» 
j’espace,  soit  dans  un  plan  donné;  comment  on  déduira 
de  leurs  intégrales  , les  équations  de  la  trajectoire  du 

mobile , n°  a 1 q 

Examen  du  cas  particulier  où  le  mobile  n’est  sollicité  par 
aucune  force  accélératrice  ; composition  et  décomposition 

des  vitesses  , n°ago 

Déterminer  à un  instant  quelconque  la  direction  et  la  vitesse 
du  mouvement  rectiligne  et  uniforme,  qui  succéderait  à 
un  mouvement  Curviligne,  si  les  forces  qui  agissent  sur  le 
mobile,  cessaient  tout-à-coup  leur  action  ? n°*  aai  et  aaa 
Ce  qu’on  entend  par  la  vitesse  dans  le  mouvement  curvi- 
ligne ; elle  est  dirigée  suivant  la  tangente  à la  trajectoire 
et  égale  au  premier  coefficient  différentiel  de  l’arc  de 
cette  courbe , considéré  comme  une  fonction  du  tems  ; 
la  force  accélératrice  décomposée  suivant  cette  tangente  . 
est  égale  au  second  coefficient  différentiel  de  lamême  fonc- 
tion , n°  2a5 

Les  équations  du  mouvement  curviligne  ont  dam  un  ca3 
très^étendu,  une  intégrale  première  qui  donne  la  vitesse 
en  fonction  des  trois  coordonnées  du  mobile  ; ce  cas  a lieu 
toutes  les  fois  que  les  forces  qui  agissent  sur  le  mobile 
sont  dirigées  vers  des  centres  fixes  et  fonctions  des  dis- 
tances à ces  centres , nc*aa4  et  aa5 

Quand  il  n'existe  qu'une  seule  force  dirigée  vers  un  centre 
fixe  , on  obtient  immédiatement  trois  autres  intégrale» 

premières  des  équations  du  mouvement, n° aa6 

Enoncé  d’un  théorème  remarquable  compris  dans  ces  in- 
tégrales ; démonstration  directe  et  synthétique  de  ce 
théorème  , n°*  227  et  928 

§.  II.  Mouvement  des  projectiles  dans  le  vide  et  dans  un 

milieu  résistant , page  35S 

Mouvement  curviligne  d’un  corps  pesant  dans  le  vide  ; la 
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trajectoire  est  une  parabole,  n®  nsq 

Expressions  de  la  hauteur  et  de  l’amplitude  du  jet;  un  but 
étant  donné , on  peut  l’atteindre , en  général , en  tirant  sous 

deux  directions  differentes  . n°  a3o 

Equation»  différentielles  du  mouvement  dans  un  milieu  ré- 
sistant; expression  de  la  résistance  supposée  proportion- 

' nelle  au  carré  de  la  vitesse  , nc*  a5i  etaoa 

* Intégration  de  ces  équations;  les  différentielles  premières 
des  deux  coordonnées  du  mobile  et  du  teius  s’exprimant 
*ous  forme  finie  au  moyen  d’une  quatrième  variable  , et 
la  solution  complète  du  problème  est  ramenée  aux  qua- 
dratures, n°  a33 

Construction  de  la  trajectoire  par  points  ; valeur  de  la  vi- 
tesse en  un  point  quelconque  de  cette  courbe,  n°g54 
La  branche  descendante  de  la  trajectoire  a toujours  una 
asimptote  verticale  ; quand  le  projectile  retombe  , le  mou- 
vement approche  de  plus  en  plus  de  devenir  vertical  et 
uniforme  ; la  limite  de  sa  vitesse  est  la  même  qu’on  a déjà 

trouvée  dans  le  n®  ao8 , nc*  fl55  et  a56 

Examen  du  cas  particulier  où  le  mobile  ne  s’élève  qu’à  una 
très-petitehauteur  au-dessus  de  la  droite  horizontale  menée 
par  son  point  de-  départ;  équation  de  la  partie  de  la  tra- 
jectoire située  au-dessus  de  cette  droite  ; calcul  de  l’am- 
plitude et  de  la  hauteur  du  jet , n®  a37 

§.  111.  Mouvement  elliptique  des  planètes  , page  3:T> 

Enoncé  des  trois  lois  de  AV/iAt  , n°  o.jfi 

On  conclut  des  deux  premières  lois  que  la  force  qui  retient 
les  planètes  dans  leurs  orbites , est  constamment  dirigée 
vers  le  centre  du  soleil,  et  que  pour  une  même  planète, 

> cette  force  varie  en  raison  inverse  du  carré  de  la  distance 

à cet  astre. n°*  a5q  et  34b 

Au  moyen  de  la  troisième  loi,  on  démontre  qu’à  égalité 
de  distance  , cette  force  est  la  même  pour  toutes  les 
planètes  ; analogie  qui  en  résulte  entre  .cette  force  et  la 

pesanteurterrestre  , 11°  a 4» 

On  reprend  le  problème  dans  un  ordre  inverse , et  en  s«p- 
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posant  la  force  connue  en  grandeur  et  en  direction , on 
détermine  la  trajectoire  de  la  planète , pour  laquelle 
on  trouve  l’équation  d'une  section  conique  quel- 
conque , n“*  a4a , a43  et  a44 

Détermination  des  constantes  arbitraires  contenues  dans  cette 
équation;  condition  pour  que  la  planète  décrive  celle 
qu'on  voudra  des  trois  sections  coniques  , n°  3^5 

On  détermine  en  fonction  du  terus,  les  valeurs  des  coordon- 
nées polaires  de  la  planète  , d'après  lesquelles  on  pourra 
fixer  à chaque  instant  sa  position  dans  le  plan  de  son 
orbite  , n°*  34S  et  347 

Ce  qu’on  entend  par  équation  du  centre;  examen  du  mou- 
vementde  la  planète  pendant  une  révolution  entière  autour 
du  soleil  , n*  348 

CHAP.  III.  Du  mouvement  d'un  point  matériel 
sur  une  courbe  donnée  , page  370 

§.  Ier.  Thtorie  générale  de  ce  mouvement. 

La  résistance  que  la  courbe  donnée  oppose  au  mouvement 
du  mobile,  équivaut  à une  force  normale  à la  courbe 
et  du  genre  des  forces  accélératrices  , n°  249 

En  joignant  cette  force  inconnue  en  grandeur , aux  autres 
forces  données  qui  agissent  sur  le  mobile,  on  forme 
immédiatement  les  trois  équations  différentielles  de  son 
mouvement,  n°  s5o 

On  en  déduit  facilement  une  équation  indépendante  de  la 
force  inconnue  ; cette  équation  prouve  que  la  force  accé- 
lératrice du  mobile , décomposée  suivant  la  tangente  à 
la  trajectoire,  est  égale  au  second  coefficient  différentiel 
de  l'arc  de  cette  courbe,  considéré  comme  une  fonction 
da  tems,  n°  35i 

Cas  dans  lequel  cette  équation  a une  intégrale  première  in- 
dépendante des  équations  données  de  la  trajectoire  ; cette 
intégrale  fait  connaître  la  vitesse  en  un  point  quelconque 
de  la  courbe;  elle  montre  que  la  vitesse  est  constante  , 
quand  le  mobile  n'est  sollicité  par  aucune  force  accélé- 
ratrice; autre  conséquence  importante  qui  en  résulte  par 
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rapport  à cette  vitesse , n°*a5a , a53  et  a5 4 

Détermination  directe  de  la  pression  qui  a lieu  sur  chaque 
point  de  la  courbe  donnée;  la  partie  de  cette  pression 
qui  est  due  à la  vitesse  dont  le  mobile  est  animé , se 
nomme  la  force  centrifuge  ; cas  dans  lequel  la  trajectoire 
est  une  courbe  plane , n°*  a55  et  a56 

Déterminer,  d'après  les  équations  du  mouvement , la  ré- 
sistance normale  de  la  courbe , et  if  sens  suivant  lequel 
elle  s'exerce  ? n®  a5 7 

On  vérifie  que  cette  résistance  est  égale  et  directement 
opposée  à la  pression  trouvée  plus  haut , n°  a58 

§.  II.  Examen  de  la  force  centrifuge  dans  le  cercle , p.  385 
Mesure  de  la  force  centrifuge  dans  le  cercle;  comment 
cette  mesure  peut  s’étendre  à une  courbe  quelconque , 
par  la  considération  de  son  cercle  osculateur , n°  359 
Comparaison  de  la  force  centrifuge  dans  le  cercle  à la  pe- 
. santeur , n°  afio 

La  force  centrifuge  est  en  raison  directe  du  rayon  et  in- 
verse du  carré  du  tems  employé  à décrire  la  circonférence 
; entière,  n°  afii 

La  force  centrifuge  due  au  mouvement  de  rotation  de  la 
terre,  diminue  la  pesanteur  des  corps  placés  à sa  sur- 
face; à l'équateur  cette  diminution  est  jfj  de  la  pesan- 
teur totale  ; c’est  en  ce  lieu  que  son  effet  est  le  plus 
grand  , n®*  a6a , a63  et  a64 

§.  III.  Oscillations  du  pendule  simple , page  3g3 

Définition  du  pendule  «n  général , et  en  particulier , du 
t pendule  simple , n®  aS5 

Considérations  générales  sur  le  mouvement  d'un  corps  pesant 

sur  une  courbe  quelconque  ; expression  de  la  vitesse  en  un 
point  quelconque , * n®  366 

Expression  de  la  différentielle  du  tems , qu’il  faudra  intégrer 
quand  l'équation  de  la  courbe  sera  donnée  ; remarque 
générale’ sttr  la  valeur  du  tems  en  fonction  de  l'arc  par- 
couru , . -bi.v  •»!>  | n°*  367  et  aG8 

Application  au  cetole;  dans  quel  cas  le  mobile  oscillera,  et 
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dans  quel  cas  il  parcourra  la  circonférence  entière , n*  afiq 
Théorie  des  petites  oscillations  du  pendule  simple  dans  le 
vide,  ' n0*  370  et  371 

Le  teins  de  l'oscillation  entière  est  indépendant  de  son 
amplitude  ; il  dépend  de  la  longueur  du  pendule  et  da 
l’intensité  delà  pesanteur;  usage  du  pendule pourmesurer 
cette  intensité  en  diflerens  lieux  de  la  terre  , n°  373 
Théorie  des  petits  oscillations  du  pendule  simple  dans  un 
milieu  résistant  , nt,‘  373  et  374 

La  résistance  du  milieu  n'altère  pas  la  durée  des  oscillation* 
entières  ; elle  diminue  la  durée  de  la  demi  - oscillation 
descendante;  mais  elle  augmente  d’autant  la  durée  de  la 
demi-oscillation  ascendante , n*  375 

Elle  diminue  l'amplitude  des  oscillations , et  finit  par  les 
anéantir,  n®  376 

Expression  en  série  du  tems  de  l'oscillation  entière  dans  le 
vide  , l'amplitude  n’étant  pas  supposée  très-petite  , n®  377 
Correction  due  à la  longueur  de  l’arc  parcouru  , à laquelle 
il  faut  souvent  avoir  égard;  influence  de  la  résistance  du 
milieu  sur  cette  correction  , n®  378 

Remarque  générale  sur  les  oscillations  infiniment  pe- 
tites, n®  373 

§.  IV.  Mouvement  d'un  point  matériel  pesant , sur  la 
cycloïde , Page  4 1 8 

Le  tems  de  la  chute  sur  une  cycloïde  à base  horizontale  , 
est  rigoureusement  indépendant  de  la  longueur  de  l’arc 
parcouru,  pourvu  que  cet  arc  aboutisse  toujours  au  point 
le  plus  bas  de  la  courbe  , n®  a8o 

Description  du  pendule  cycloidal , fondé  sur  cette  pro- 
priété, n°s8t 

Le  tems  de#!’ oscillation  sur  la  cycloïde  est  le  même  que 
celui  des  petites  oscillations  d'un  pendule  ordinaire,  égal 
en  longueur  à la  moitié  de  la  cycloïde  entière  ,:  n®  38a 

Ce  qu’on  entend  par  courbe  taulochrone ; la  cycloïde  à base 
horizontale  est  la  seule  taulochrone  dans  le  vide  , ,du  moins 
quand  on  ne  considère  que  des  courbes  planes , n®  u83 
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Cette  cycloïde  enveloppée  sur  un  cylindre  vertical  à base 
quelconque,  forme  touteslestautochrones à double  cour- 
bure qui  peuvent  exister , n*  284 

Problème  de  la  brachyslochrone  : on  appelle  ainsi  la  courbe 
qu'un  corps  pesant  doit  suivre  pour  aller  d’un  point  à un 
autre , dans  le  tems  le  plus  court , n"  a85 

On  rappelle  les  formules  du  calcul  des  variations , néces- 
saires à la  solution  de  ce  problème , n“  286  et  287 
La  courbe  de  la  plus  vite  descente  est  une  cycloïde  à base 
horizontale , dont  l’origine  est  au  point  de  départ  du  mo- 
bile , et  dont  le  plan  est  vertical  , n°  288 

Digression  sur  la  variation  des  points  extrêmes  des  courbes 
qui  jouissent  d’une  propriété  de  maximum  ou  de  mini- 
mum; formule  d’après  laquelle  on  déterminera  le  maxi- 
mum ou  le  minimum,  en  ayant  égard  à la  variation  de 
ces  points , nCI  289  et  290 

Application  de  cette  formule  à la  courbe  de  la  plus  vite 
descendante,  110  291 

Au  moyen  de  cette  formule , on  étend  la  solution  du  problème 
de  la  brachystochrone , au  cas  où  les  points  de  départ  et 
d’arrivée  du  mobile,  doivent  être  pris  sur  des  surfaces  ou 
sur  des  courbes  donnés , n0*  29a  et  2g3 

CM  AP.  IV.  Du  mouvement  d'un  point  matériel  sur  une 
surface  donnée  , page  44® 

Equations  différentielles  de  ce  mouvement,  n°  294 

Mouvement  d’un  point  matériel  pesant  sur  une  sphère;  la 
solution  complète  du  problème  se  ramène  dans  ce  cas  à 
intégrer  deux  fonctions  d'une  seule  variable , qui  ne 
sont  point  intégrables  sous  forme  finie  ; ce  problème 
comprend  la  théorie  du  pendule  simple  à oscillations 
coniques , nc*  2q5 , 296 , 297  et  298 

Calcul  de  la  pression  que  la  sphère  éprouve  en  chaque  point; 
on  détermine  aussi  le  sens  dans  lequel  elle  s’exerce  ; dans 
le  ca3  du  pendule,  cette  pression  devient  la  tension  ou 
la  contraction  du  fil  de  suspension , n°  299 

l<quation  qui  a lieu  dans  le  mouvement  d’un  point  matériel , 
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sollicité  par  des  forces  d’attractions  dirigées  vers  des 
centres  fixes , soit  qu’on  le  suppose  libre,  ou  assujétià 
rester  sur  une  courbe  ou  sur  une  surface  donnée  ; cette 
équation  donne  la  vitesse  du  mobile  indépendamment  de 
ia  courbe  décrite  par  le  mobile;  conséquence  qui  eu 
résulte  par  rapport  à cette  vitesse  , n°  3oo 

Quand  la  vitesse  est  ainsi  connue  en  fonction  des  coor- 
données du  mobile , il  est  aisé  de  trouver  les  équations 
différentielles  secondes  de  la  trajectoire,  n°3oi 

Détermination  directe  de  la  pression  normale  que  la  sur- 
face donnée  éprouve  en  chaque  point,  et  du  sens  dana 
lequel  elle  s'exerce,  n°  3oa 

Un  point  matériel  qui  n’est  sollicité  par  aucune  force  accé- 
lératrice , et  qui  est  forcé  de  se  mouvoir  sur  une  surface 
donnée,  suit  toujours  la  ligne  la  plus  courte  sur  cette 
surface  pour  aller  d’un  point  à un  autre,  n°  3o3 
Autre  propriété  générale  du  mouvement  d’un  point  maté- 
riel , à laquelle  on  a donné  le  nom  de  principe  de  la 
moindre  Action , n°  3o4 

Usage  de  ci  principe  pour  trouver  les  équations  de  la  tra- 
jectoire du  mobile  ; pour  exemple  , le  mouvement  d’un 
point  matériel  attiré  vers  un  centre  fixe,  n°  3o5 

Application  du  même  principe  au  mouvement  de  la  lu- 
mière dans  différens  milieux  , n°  3oS 


On  en  déduit  les  lois  connues  de  la  réfraction  ordinaira 
et  de  la  réflexion  de  la  lumière , n°*  307  et  3o8 

ADDITIONS,  page  47® 


* Démonstration  du  parallélogramme  des  forces , 

ibid. 

* Des  cordes. 

477 

* Du  Levier , 

479 

* De  la  poulie  et  des  moufles  , 

48a 

* Du  treuil  et  des  roues  dentées , 

• 488 

* Du  plan  incliné  et  de  la  vis  , 

495 

* Du  coin , 

5o  i 

Loi  générale  de  T équilibre  dans  les  machines  , 

5o3 

FIX  DE  LA  TABLE  DO  PREMIER  VOLUME. 


Digitized  by  Google 


FAUTES  A CORRIGER. 


Pag.  Ligu. 


61, 

&», 

63, 

8a, 

9», 

>o3, 

ia6, 

»7> 

i43, 

>48, 

i5o, 

>5a, 

i53, 

178. 
>95, 
a 06, 

*°7. 

817, 

aa6. 


*»7, 

*94, 

896, 


3oo, 

35o, 

*99, 

485, 

6o5, 


18,  an  lien  de  g'k',  lisez  p’F’- 

aa,  au  lien  de  la  droite  KE,  lisez  la  droite  gE  prolongée. 

3 en  remontant,  au  lien  de  X.  hl , liiez  X.  Ol. 

6,  an  lieu  de  n°  4> , Usez  n°  43. 
a3,  an  lien  de  a,b,c,  liiez  a',  b',  c'. 

ai,  an  lieu  de  L.cos.q , L.cos.q',  L.cos.q",  liiez  h.çot.q 
h.cos.q',  h.cos.q". 

1 et  3 en  remontant,  remplacez  la  ligne  AC  par  AB- 

10,  idet I. 

a en  remontant,  an  lien  de  AB , liiez  AC- 

19,  an  lien  de  xx , mettez  xdx. 
a,  an  lien  de  dx , mettez  xdx. 

ia,  au  lien  de  } , liiez  -*j. 

11,  an  lien  de  f,  mettez  x. 

30,  an  lien  de  mA',  mA“,  liiez  m!jf,  m“A“. 
a et  3 en  remontant , an  lien  de  Ox  et  de  Ojr,  liiez  Kx  et  Kf. 

16,  an  lieu  de  (6) , liiez  {b). 

4 et  5 en  remontant,  an  lien  de  K et  de  KC,  liiez  K'  et  K'C. 

I,  an  lien  de  le  point  K,  lisez  le  point  K (fig.  3 y). 

10,  au  lien  de  1=1,  lisez  isj. 

.■wn* 

11.  au  lieu  de  b — — , lisez  C = 

a a 

, , l\/l  u /Va 

7,  an  lien  de  A—  , liiez  . 

" a a a jr 

4 en  remontant , an  lien  de  D,  liiez  B. 

4 et  5 , au  lien  de  b étant  la  piui  grande  de»  deux  quantité!  et  a 
étant  b,  lisez  les  deux  quantité»  a et  î étant  sup- 
posé es  positives. 

ai,  an  lieu  desa  densité  eet  celle,  lisez  sa  densité  et  celle. 

1 en  remontant,  an  lien  de  dp,  lisez  ds. 
ta,  an  lien  de  Cp , liiez  mp. 

4 et  5 en  rem.,  au  lieu  de  If  K'  et  de  B"  K",  lisez  If  K et  If  K’. 
a3,  an  lien  de  sur  nu,  lisez  sur  un  plan 
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TRAITÉ 


NOTIONS  preliminair; 


i.  TTn  co^ps  est  en  môuvement  lorsqu'il  occupe 
successivement  différens  lieux  de  l’espace.  Si  nous 
le  considérons  à l’instant  de  son  passage  de  l’état 
de  repos  à l’état  de  mouvement,  nous  observons 
que  ce  changement  d’état  est  toujours  l’effet  d'une 
cause  particulière  qui  agit  à cet  instant  sur  le  mo- 
bile : c’est,  par  exemple,  le  choc  d’un  autre  corps 
déjà  en  mouvement,  qui  vient  déplacer  celui  que 
nous  considérons , en  vertu  de  leur  impénétrabilité 
réciproque.  11  peut  nous  sembler  quelquefois  que 
lamatière  se  met  d’elle-même  en  mouvement;  mais 
en  y réfléchissant  davantage,  nous  reconnaissons 
que,  dans  ce  cas,  la  cause  qui  produit  ce  mouve- 
ment, agit  d’une  manière  permanente  sur  le  mobile  ; 
que  son  effet  est  empêché  par  quelque  circonstance, 
et  qu’il  se  manifeste  aussitôt  que  cette  circonstance 
i.  x 
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cesse  d'avoir  lieu.  C’est  aiasi  qu’un  corps  pesant , 
placé  sur  un  plan  horizontal  , tombe  vers  la  surface 
• de  la  terre,  dès  l’instant  que  l’on  retire  le  plan  qui 
suspendait  l’efl'et  de  la  pesanteur. 

La  cause  quelconque  qui  met  un  corps  en  mou- 
vement, est  ce  qu’on  appelle  une force;  la  direction 
d’une  force  est  la  droite  qu’elle  tend  à faire  de'crire 
au  point  du  corps  auquel  elle  est  applique'e. 

2.  Lorsque  plusieurs  forces  sont  appliquées  à la 
fois  à un  même  corps , elles  se  modifient  récipro- 
quement, en  vertu  de  la  liaison  qui  existe  entre  les 
différentes  parties  du  corps,  et  qui  empêche  chacune 
d’elles  de  prendre  le  mouvement  que  la  force  à 
laquelle  elle  est  soumise,  tend  à lui  imprimer.  S’il 
arrive  que  ces  forces  se  détruisent  totalement,  de 
sorte  que  le  corps  reste  en  repos , on  dit  que  les 
forces  se  font  équilibre , ou  autrement,  que  le  corps 
est  en  équilibre  sous  l’action  de  ces  forces. 

La  Mécanique  est  la  science  qui  traite  de  l’cqui- 
libre  et  du  mouvemènt  des  corps.  La  partie  dont  le 
but  est  en  général  de  découvrir  les  conditions  de 
l'équilibre,  se  nomme  Statique.  On  appelle  Dyna- 
mique l’autre  partie,  qui  a pour  objet  de  déterminer 
Je  mouvement  que  prend  un  mobile,  quand  les 
forces  qui  lui  sont  appliquées,  ne  se  font  pas  équi- 
libre. Les  lois  générales  de  la  statique  et  de  la 
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dynamique  comprennent  les  fluides  dans  leurs  ap- 
plications; mais  à cause  des  difficultés  particulières 
que  présente  ce  genre  de  corps,  on  a coutume  de 
considérer  d’une  manière  spéciale,  la  Mécanique 
des  fluides  où  l’on  distingue  aussi  deux  parties,  l’une 
. qui  traite  de  leur  équilibre  et  qu’on  nomme  Hy- 
drostatique, l’autre  qu’on  appelle  Hydrodynamique 
et  qui  est  relative  a leur  mouvement. 

Les  géomètres  sont  parvenus  à ramener  toutes 
les  questions  de  dynamique  à de  simples  questions 
d'équilibre  : c’est  donc  la  résolution  de  ^llcs-ci 
qu’il  nous  faudra  d’abord  exposer;  mais  auparavant 
il  est  nécessaire  de  convenir  des  moyens  que  nous 
emploierons  dans  cet  Ouvrage,  pour  détermiuer  le 
point  d’application  d’une  force , son  intensité  et 
sa  direction,  qui  sont  les  trois  seules  choses  que  l’on 
ait  à considérer  dans  chaque  force. 

3.  Tous  les  corps  sont  des  assemblages  de  points 
matériels,  liés  entre  eux  de  différentes  manières 
dansles  corps  d’espèces  différentes.  En  premier  lieu, 
nous  considérerons  ces  points  matériels,  isolément 
et  sous  le  seul  rapport  qu’ils  servent  de  points 
d’application  aux  forces;  ensuite  nous  les  réuni- 
rons pour  former  des  corps  solides,  fluides  ou  sim- 
plement flexibles,  et  nous  chercherons  les  condi- 
tions d’équilibre,  ou  les  lois  du  mouvement  dans 
chaque  espèce  de  corps. 
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La  position  dans  l’espace,,,  du  point  d'appli- 
cation d’une  force  , se  déterminera  au  moyen  de 
trois  coordonnées  parallèles  aux  intersections  de 
trois  plans  rectangulaires  , chôisis  arbitrairement. 
C’est  le  moyen  généralement  connu  qu’on  emploie 
en  Géométrie  pour  fixer  la  position  des  points  d’une 
courbe  on  d’une  surface , et  l’on  sait  qu’il  ne  laisse 
aucune  indécision  , quand  on  a égard  à la  fois 
au  signe  et  à la  grandeur  de  chaque  coordonnée. 

4.  Les  forces  ne  peuvent  se  mesurer  qu’en  pre- 
nant pour  unité  une  force  convenue  , et  en  cher- 
chant le  rapport  des  autres  forces  à celle-là  ; mais 
d’après  leur  définition  , les  forces  étant  toutes  les 
causes  quelconques  de  mouvement  qui  existent  dans 
la  nature  , on  ne  voit  pas  d’abord  comment  on  peut 
comparer  ces  causes  entre  elles,  et  encore  moins 
leur  assigner  un  rapport  numérique.  Pour  s’çn 
former  une  idée  nette  , il  convient  d'établir  avec 
précision,  ce  qu’on  doit  entendre  par force  égale,  et 

par  force  double,  triple  , quadruple, d’une 

autre. 

Deux  forces  sont  égales  , Iorsqu’étant  appliquées 
en  sens  contraire  l’une  de  l’autre,  à un  même  point 
ou  aux  extrémités  d’une  même  droite  inextensible  , 
elles  se  font  équilibre. 

Si  après  avoir  reconnu  que  deux  forces  sont 
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égalés  , on  les  applique  , dans  la  même  direction 
à un  même  point , on  aura  une  force  double  ; si  on 
réunit  trois  forces  égales,  on  aura  une  force  triple; 
si  on  en  réunit  quatre , on  aura  une  force  quadruple  ; 
et  ainsi  de  suite. 

Ainsi,  toutes  les  fois  que  nous  dirons  qu’une  force 
estun  certain  multiple  d’une  autre, il  faudra  entendre 
que  la  pondère  peut  être  regardée  comme  formée 
par  la  réunion  d’un  certain  nombre  de  forces  égales 
à la  seconde  et  agissant  suivant  une  même  di- 
rection. 

De  cette  manière , les  forces  deviennent  des  quan- 
tités mesurables  que  l’on  peut  représenter  par  des 
nombres  ou  par  des  lignes,  çn  les  rapportant  à uüe 
unité  de  leur  espèce  ; car  si  dans  une  question  on 
considère  plusieurs  forces  qui  soient  des  multi- 
ples donnés  d’une  autre  force,  en  prenant  celle-ci 
pour  unité  , les  forces  que  l’on  considère  devront 
être  représentées  dans  le  calcul,  par  des  nombres 
égaux  à ces  multiples  , et  dans  les  constructions 
géométriques , par  des  lignes  proportionnelles  à 
ces  nombres.  Ordinairement  on  prend  la  ligne  qui 
représente  l’intensité  d’une  force,  sur  la  direction 
même  de  cette  force  , à partir  de  son  point  d’ap- 
plication. Nous  ferons  souvent  usage  de  cette, 
construction , dont  l’avantage  est  de  simplifie^ 
(énoncé  des  théorèmes,. 
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5.  Voyons  maintenant  par  quel  moyen  nous  fixe- 
rons la  direction  d’une  force  dans  l’espace. 

Pour  cela,  soitm(fig.  Ire)  son  point  d’application, 
77 iD  sa  direction,  de  sorte  que  la  force  tende  à 
faire  avancer  le  point  m,  de m vers  D;  parle  point  m, 
menons  trois  axes  rectangulaires  mA , mB  , mC , 
qui  seront,  si  l’on  veut,  parallèles  à ceux  des  coor- 
dans  le  sens  des  cordonnées 
positives  ; désignons  para,£,  y,  les  angles  aigus 
ou  obtus  que  la  direction  inD  fait  avec  ces  axes  , 
c’est-à-dire  , supposons 

AmD  = « , BmD  — C , CmD  = y : 

je  dis  que  cette  direction  sera  complètement  dé- 
terminée , quand  ces  trois  angles  seront  donnés. 

En  effet,  en  ayant  seulement  égard  aux  angles 
a et  C,  il  faudra  que  la  ligne  mD  se  trouve  en 
même  temps  sur  deux  cônes  à hase  circulaire , dont 
le  sommet  commun  est  au  point  m,  et  qui  ont  pour 
axes,  les  lignes  mA  et  mB  ; il  faudra  donc  que  ceç 
angles  soient  tels  que  les  deux  cônes  puissent  sc 
couper,  ce  qui  aura  lieu  suivant  deux  arêtes  situées 
dans  un  même  plan  perpendiculaire  au  plan  AmB , 
et  qui  feront  avec  l’axe  mC,  l’une  un  auglc  aigu 
et  l’autre  un  angle  obtus.  La  direction  de  la  force 
pourra  donc  encore  avoir  deux  positions  différentes 
dans  l'espace  ; mais  l’angle  y étant  aussi  donné , on 


données,  et  dirigés 
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saura  s’il  est  aigu  ou  obtus, 'et  l’on  pourra  choisir 
eutre  ces  deux  positions,  celle  qui  convient  à la 
ligne  mD. 

6.  Dans  cette  construction,  les  angles  a,  C,  y 
doivent  s’étendre  depuis  zéro  jusqu’à  200°  (*)  inclu- 
sivement, pour  qu’on  puisse,par  leur  moyen,  repré- 
senter la  direction  d’une  force  quelconque  dans  toutes 
les  positions  possibles  autour  de  son  point  d’appli- 
cation. Par  exemple,  dans  notre  figure  où  l’axe mC 
est  au  dessus  du  plan  des  deux  autres,  l’angle  y 
devra  être  plus  petit  ou  plus  grand  que  ioo°,  selon 
que  cette  direc  lion  tombera  au  dessus  ou  au  dessous 
de  ce  plan  : quand  la  ligne  mD  coiucidera  avec  la 
ligne  mC  , cet  angle  sera  nul , et  il  sera  égal  à 200% 
quand  cette  ligne  coïncidera  avec  le  prolongement 
mC d emC.  Les  cosinus  des  angles  a,  S , y pourront 
donc  être  positifs  ou  négatifs  ; mais  leurs  sinus  seront 
toujours  positifs,  parce  que  cesanglcs  ne  dépasseront 
jamais  200*. 

7.  Si  nous  considérons  le  prolongement  mD'  de 
la  ligne  mD , il  est  évident  que  les  angles  qu’il 
fait  avec  les  axes  mA , mB y mC , sont  supplémens 


(*)  Nous  adopterons , dans  ce  Traité,  la  division  de  l'angl 
droit  en  100  degrés,  dudegré  en  100  minutes,  et  de  la  xûnu 
en  100  seconde*. 
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des  angles  a,  Ç } y;  de  sorte  qu’en  supposant 
JmD’—x,  BmD'  — C,  CmD'  = y', 

on  aura 

a!  ss  aoo0  — u,  C'  = 300° — C,  y'  = 2C0°  — y, 

* I 

et  par  conséquent 

COS.It'  = COS. et,  COS.C'  = C03.C,  COS.).'= COS.'yi 

d’où  11  suit  que  deux  forces  dont  les  directions  sont 
contraires,  ou  qui  agissent  suivant  une  droite  et 
son  prolongement,  se  distingueront  l’une  de  l'autre, 
en  ce  que  les  angles  relatifs  à la  direction  de  l'une 
seront  supplémens  de  ceux  qui  se  rapportent  à la  di- 
rection de  l’autre, ce  qui  fait  que  les  cosinus  des  pre- 
miers seront  égaux  et  désignes  contraires  aux  cosi- 
nus des  seconds. 

8.  On  voit  aussi,  par  la  construction  précédente 
( n°  5),  que  les  angles  a. , € , y doivent  être  liés 
entre  eux,  et  ne  peuvent  pas  cire  pris  tous  trois 
au  hasard.  Il  existe  effectivement  entre  leurs  cosinus 
une  équation 

cos*.«t  -f-  cos*.C-f-cos*. y = î , 
qui  a lieu  toutes  les  fois  que  a , 6 , y sont  les  angles 
qu’une  même  droite  fait  avec  trois  axes  rectangu- 
laires. 

l’ourla  démontrer,  il  suffira  de  prendre  sur  la  di-. 
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action  m D , a partir'  du  point  rn  , une  ligne  égalé  à 
l’unité,  et  de  former  ensuite  le  parallélépipède  rec- 
tangle, dont  cette  ligne  est  la  diagonale  et  dont  les 
trois  côtés  adjacens  sont  pris  sur  les  trois  axes  Am  j 
Jim,  Cm;  il  est  aisé  de  voir  que  ces*trois  côtés 
exprimeront  les  cosinus  des  angles  AmD , BmD  , 
CrnD ; or,  d’après  un  théorème  connu , le  carré  de 
la  diagonale  est  égal  à la  . somme  des  carrés  des 
trois  côtés,  ce  qui  donne  l’équation  qu’on  veut  dé- 
montrer. 

9.  Quand  toutes  les  forces  que  l'on  considère 
dans  une  question,  sont  dirigées  dans  un  mèmè  plan, 
on  peut  prendre,  dans  ce  plan  , deux  des  trois  axes 
auxquels  on  rapporte  leurs  directions,  et  alors  l’angle 
relatif  au  troisième  axe , est  droit  pour  toutes  les 
forces.  En  supposant  que  y soit  cet  angle,  on  aura 
cos . y = o , et  l’équation  de  condition  se  réduira  à 

cos*.  « + cosa.  C = i . 

. On  pourrait,  dans  ce  cas,  n’employer  qu’un  seul 
axe  et  un  seul  angle  pour  détermiuer  la  direction 
de  chaque  force , pourvu  que  l'on  fît  croître  cet 
angle  depuis  zéro  jusqu’à4oo°.  C’est  pour  conserver 
l’analogieavec  le  cas  général,  que  nous  continuerons 
de  faire  usage  des  deux  angles  a et  6,  assujétis  à ne 
pas  dépasser  200°  et  liés  entre  eux  par  cette  dernière 
équation, 
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10.  Si  toutes  les  forces  sont  parallèles  entre  elles  , 
on  peut  supposer  que  l’un  des  axes  leur  soit  aussi 
parallèle.  Alors  deux  des  angles  a,  £,  y deviennent 
droits  ; supposant  donc  6=e  ioo°,  y — ioo°,  l’équa- 
tion de  condition  se  réduit  à 

cos^.*=ij 

d'où  l’on  tire 

* = o , ou  a.  — aoo*. 

De  cette  manière , la  direction  d’une  force  serait 
donnée  en  disant  qu’elle  fait,  avec  l’axe  un  angle 
nul  ou  un  angle  de  200°;  mais  dans  ce  cas  parti- 
culier, il  sera  plus  simple  de  déterminer  cette  direc- 
tion par  le  signe  de  la  force , en  regardant  comme 
positives  les  forces  qui  agissent  dans  un  sens  , et 
comme  négatives,  celles  qui  agissent  dans  le  sens 
opposé. 

Au  reste,  le  cas  des  forces  parallèles  sera  le  seul 
où  nous  considérerons  des  forces  positives  et  des 
forces  négatives  : dans  tous  les  autres  cas  , les  quan- 
tités qui  représenteront  les  forces  dans  le  calcul, 
seront  positives,  et  la  variation  de  signe  tombera 
sur  les  cosinus  des  angles  que  leurs  directions  font 
avec  les  axes  des  coordonnées. 
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STATIQUE. 


CHAPITRE  PREMIER. 

DE  L’ÉQUILIBRE  D'UN  POINT  MATÉRIEL. 

1 1 . Lorsqu’un  point  materiel  est  soumis  à l’action 
simultanée  de  plusieurs,  forces  qui  agissent  sur  lui 
dans  des  directions  différentes  et  qui  ne  se  font  point 
e'quilibre,  il  est  évident  qu’il  doit  se  mouvoir  dans 
une  certaine  direction  , et  que  rien  n’empêche  d’at- 
tribuer le  mouvement  qu’il  prendà  une  force  unique, 
agissant  sur  lui  dans  cette  direction.  Cette  force 
est  ce  qu’on  appelle  la  résultante  de  celles  qui  ont 
mis  le  corps  en  mouvement,  et  celles-ci  sont  norii- 
jriées  les  composantes  de  la  première.  La  propriété 
caractéristique  de  la  résultante  est  de  pouvoir  rem- 
placer identiquement  les  composantes,  et  par  con- 
séquent, de  leur  faire  équilibre,  quand  on  l’applique 
au  point  matériel , en  sens  contraire  de  sa  direction; 
car  alors  ce  point  est  dans  le  même  état  que 
s’il  était  sollicité  par  deux  forces  égales  et  directe- 
ment opposées.  Déterminer  en  grandeur  et  en  direc- 
tion , la  résultante  de  plusieurs  forces  données,  est 
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un  point  fondamental  de  la  statique  dont  nous  allons 
d’abord  nous  occuper. 

12.  Si  toutes  les  composantes  sont  dirigées  suivant 
une  même  droite  et  suivant  son  prolongement,  la  ré- 
sultante sera  égale  à la  somme  de  celles  qui  agissent 
dans  un  sens,  moins  la  somme  de  celles  qui  agissent 
en  sens  contraire;  elle  agira  dans  le  sens  de  la  plus 
grande  somme  : quand  ces  deux  sommes  seront 
égales , elle  sera  nulle  et  les  forces  données  se  feront 
équilibre. 

Cette  proposition  est  une  conséquence  immédiate 
de  la  notion  que  nous  avons  donnée  plus  haut  ( u°  4), 
du  rapport  numérique  des  forces. 

i5.  Lorsque  deux  forces  égales  agissent  sur  un 
même  point,  suivant  des  directions  différentes,  il 
n’y  a aucune  raison  pour  que  leur  résultante  se  rap- 
proche plus  de  l’une  que  de  l’autre;  elle  doit  donc 
couper  l’angle  compris  entre  leurs  directions,  en 
deux  parties  égales  ; de  sorte  que  sa  direction  est 
connue,  et  qu’il  ne  s’agit  plus  que  de  déterminer  sa 
grandeur. 

Soit,  pour  y parvenir,  rtiA  et  mB  ( fîg.  a ),  les 
directions  des  composantes  dont  la  valeur  com- 
mune sera  représentée  par  P;  2X , l’angle  A ni  B ; 
mC,  la  direction  de  la  résultante;  de  manière  que 
AmC—BmC—x.  Son  intensité  ne  peut  dépendre 
que  des  quantités  P et.r , dont  elle  est  une  fonction 
inconnue;  désignant  donc  par  R la  valeur  delà  rc-r 
$ultantc,  nous  aurons 
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Dans  celte  e'qualion , R et  P sont  les  seules  quan- 
tités dont  l’expression  numérique  varie  avec  l’unité 

de  force  que  l’on  choisit;  leur  rapport  -p-  est  indé- 
pendant de  cette  unité;  d’où  l’on  peut  conclure  qu’il 
doit  être  une  simple  fonction  de  x,  et,  par  consé- 
quent, que  la  fonction  f ( P,  x ) est  de  la  forme 
P.Çx.  Ainsi  l’on  a 

R = P.<px, 


et  la  question  est  réduite  à déterminer  la  forme  de 
la  fonction  <px. 

Pour  cela,  je  mène  arbitrairement  par  le  point  m, 
les  quatre  lignes  mA' , mA',  mB,  ml?  ; je  suppose 
les  quatre  angles  A’mA , A’mA , B'inB , B“mB,  égaux 
entre  eux*  et  je  les  représente  par  z ; cela  feit , je 
décompose  la  force  P dirigée  suivant  mA , en  deux 
forces  égales  dirigées  suivant  mA'  et  m/,  c’est-à- 
dire,  que  je  regarde  cette  force  P comme  la  résul- 
tante de  deux  forces  égales  dont  la  Valeur  est  in- 
connue, et  qui  agissent  suivant  les  lignes  données 
mA'  «t  mA" . En  désignant  par  Q , cette  valeur, 
j’aurai 


car  il  doit  exister  entre  les  quantités  P,Q  et  z,  la 


même  relation  qu’entre  les  quantités  B, P et  x.  Je 
décompose  de  même  la  force  P dirigée  suivant  mB, 
en  deux  forces  Q dirigées  suivant  mB'  et  mB'  ; de 


cette  manière  , les  deux  forces  P se  trouvent  rem- 
placées par  les  quatre  forces  Q : la  résultante  de 
celles-ci  doit  donc  coïncider,  en  grandeur  et  en  di- 
rection , avec  la  force  R , résultante  des  forces  P. 
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Or,  en  appelant  Q'  la  résultante  des  deux  forces  Q 
dirigées  suivant  mA'  et  mE , et  observant  que 
A' mC—E mC—x — z,  cette  force  Q'  sera  dirigée 
suivant  mC,  et  l’on  aura 

Ç'=Ç.  *(*-*). 

De  même  la  résultante  des  deux  autres  forces  Q qui 
agissent  suivant  mA'  et  mB',  sera  dirigée  suivant 
mC,  puisque  cette  ligne  coupe  l’angle  A'mB°  en  deux 
parties  égales,  et  à cause  de  A' mCzzzE  mCsxx- f-a, 
on  aura 

Q"  = Q<P  (x  + z), 

Çf  désignant  cette  résultante.  Les  deux  forces  Q et 
Q'  étant  dirigées  suivant  la  même  ligne  mC , leur 
résultante,  qui  est  aussi  celle  des  quatre  forces  Q , 
sera  égale  à leur  somme  ; on  doit  donc  avoir 

R = Q'  + Q"; 

mais  on  a déjà  R=P.<px=xQ.^z.<px  ; substituant 
cette  valeur  de  B et  celles  de  Q et  Q",  et  suppri- 
mant ensuite  le  facteur  Q,  commua  à tous  les  termes 
de  l’équation , il  vient 

Ifx . <f z = <p  (x  — a)  + 9 (x  + s) . 

C’est  cette  équation  qu’il  nous  reste  à résoudre 
pour  en  déduire  la  valeur  de  <pa:,  ou,  ce  qui  revient 
au  même,  celle  de  <pz.  On  y parvieut  d’une  manière 
ibrt  simple  , par  les  considérations  Suivantes. 

i4-  Développons  <p(x — z)  ci  <p(x~}-z),  suivant  les 
puissances  de  z,  au  moyen  du  théorème  de  Taylor; 
substituons  ces  deux  séries  dans  notre  équation , et 
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divisons  tons  ses  termes  par  <px,  nous  aurons 

/ (P.fx  z * d*.tpx  a*  , \ 

i==2(  1 H T~1  • 1 j~7  • — 5-7  -f-  etc.  \ 

\ çx.dx*  a çx.dx*  a. 3. 4 / 


i5 


Or,  (ps  ne  devant  pas  contenir  x,  il  faut  que  x 
n’entre  pas  dans  les  coefficiens. 

d*.çx  dKçx 

• Qx.dx%>  ÿi.ax*’  e*C’  ’ 

il  faut  donc  que  toutes  ces  quantités  soient  cons- 
tantes , c’est  - à - dire,  indépendantes  des  variables 
x et  z.  Soit  b la  valeur  de  la  première;  on  aura 


dî.  Qx 


b.çx) 


d’où  l’on  tire,  par  des  différentiations  répétées, 


d*.<px_b 

A T' 

d*.9  x 

dx* 

<Ar* 

o . y JC  , 

çx.dx* 

cP.çx 

dx* 

d?.px 

çx.dx* 

etc.  ; 

et  par  conséquent 


/ . fcz‘  b'z*  4S**  \ 

+ etc. 

ou  bien , en  remplaçant  b par  une  autre  constante 
— a*,  ce  qui  est  permis. 


/ a*a*  a*  z*  ae  z6  , \ 

a.3.4.5.6  + etc/ 


On  reconnaît  sans  peine  dans  la  série  comprise 
entre  les  parenthèses,  le  développement  de  cos.  az; 
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donc  <ps=2  .cos.az,  et  en  mettant  x à la  place  de  Zf 

fx  = a . cos  ax  ; 

d’où  il  résulte 

/ï  = a P.  cos  or. 

Pour  déterminer  la  quantité  a , qu'on  sait  être  in- 
dépendante de  x,  j’observe  que  quand  .r=ioo%  les 
deux  forces  P sont  directement  opposées  ; leur  ré- 
sultante R est  donc  nulle  j ainsi  l’on  doit  avoir 

cos.  (a.  100°)  = o;  4 

ce  qui  exige  que  a soit  un  nombre  entier  impair. 
Je  dis  de  plus  qu’on  a a=  i ; car  si  l’on  avait  a>i, 
par  exemple  a = 3,  la  résultante  R deviendrait  nulle 
pour  x=-j2  ; les  deux  forces  P se  feraient  donc 
équilibre  sans  être  directement  opposées  ; Ce  qui  est 
impossible.  On  aura  donc 

R = aP.  cos.  le. 

Si  l’on  prend  sur  les  lignes  mA  et  mB  des  parties 
égales  mk  et  mh  pour  représenter  les  forces  P ; 
que  l’on  achève  ensuite  le  lozange  rnkrh , et  qu’on 
mène  la  seconde  diagonale  kh  qui  coupe  à angle 
droit  la  première  au  point  a,  on  aura 

mn  x=nr~  mk.  cos  ,kmr\ 

par  conséquent 

mT-=a.ink.  cos .hmr\ 

comparant  cette  équation  à la  valeur  de  R,  et  ob- 
servant que  kmr  = x,  pn  en  conclut 

R ‘ P mr  : mk  ; 

donc  la  résultante  R des  deux  forces  P est  repré- 
sentée 
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Sçntée  par  la  diagonale  mr  du  lo/.ange  construit  sur 
les  lignes  mk  et  mh  qui  représentent  ces  forces. 

Il  nous  sera  aisé  maintenant  d’étendre  ce  théorème 
à deux  composantes  inégales,  en  commençant  par 
le  cas  où  leurs  directions  font  un  angle  droit 

i5.  Soit  dans  ce  cas  mA  et  ni/?(fig.  5),  les  di- 
rections des  deux  forces  appliquées  au  point  ni  ; 
supposons  que  ces  forces  sont  représentées  parles 
lignes  mp  et  mq , prises  sur  leurs  directions  (n°  4); 
construisons  sur  ces  deux  lignes  , le  parallélo- 
gramme rectangle  mprq , et  menons  ses  deux  diago- 
nales mr  et  pq  qui  se  coupent  au  point  n ; par  le 
point  m,  menons  aussi  la  ligne  pq,  parallèle  à pq  , 
et  par  les  points  p et  q , les  droites  pp'  et  q<j,  paral- 
lèles à mr  et  qui  rencontrent  la  ligné  p'q'  aux  points 
p et  q' . Les  deux  parallélogrammes  mnpp , nmqtf 
sont  des  lozanges;  car  l’angle  pmq  étant  droit  et 
le  parallélogramme  mprq  étant  un  rectangle  par  hy- 
pothèse, il  s’ensuit  mr=pq  et  mn  — pu  = qn,  et  par 
conséquent  mp'  = mn  , rnq'  — mn.  O11  peut  donc  , 
d’après  le  théorème  précédent,  regarder  la  force 
mp  (*),  comme  la  résultante  de  deux  forces  égales 
mp  et  mn , et  la  force  >nq , comme  la  résultante  de 
la  force  mq'  et  d’une  seconde  force  mn;  donc  au  lieu 
des  deux  forces  données  mp  et  mq,  nous  avons  les 
deux  forces  mp'  et  mtj' , et  les  deux  forces  mn  : les  deux 


(*)  Par  force  mp , on  entend  <une  force  représentée  en 
grandeur  et  en  direction  par  la  ligne  mp.  C’est  une  expression 
abrégée  que  l'usage  a consacrée. 
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premières  se  détruisent,  comme  étant  égales  et  di- 
rectement opposées,  tandis  que  les  deux  autres  s'a- 
joutent cl  donnent  la  force  2 .nui,  ou  mr;  il  s’ensuit 
donc  que  la  résultante  de  deux  forces  quelconques 
mp  et  mq , dont  les  directions  font  un  angle  droit, 
est  représentée  en  grandeur  et  en  direction  par  la 
diagonale  mr  du  rectangle  mprq  construit  sur  ces 
forces. 

h 

ifi.  Maintenant  supposons  que  les  directions  des 
‘deux  composantes  fassent  un  angle  quelconque  Am Iî 
(lig.  4 )>  et  soient  toujours  mp  et  mq  les  lignes  qui  re- 
présentent ces  forces.  Construisons  sur  cesdeux  lignes 
le  parallélogramme  mprq  ; parle  point  ni , menons  la 
perpendiculaire  p'r/'ùla  diagonale  mr;  abaissons  des 
points  p et  <7,  les  perpendiculaires  pp  et  qq'  sur  p'q', 
et  pfi  et  qq”  sur  mr;  nous  aurons  les  deux  rectangles 
vip'pp"  et  mq'qq",  dont  les  côtés  mp’  et  mq',  sont 
égaux  comme  étant  les  hauteurs  de  deux  triangles 
égaux,  mpr  et  mqr;e t en  vertu  du  dernier  théorème, 
la  force  mp  sera  la  résultante  des  forces  mp'  et  mp*, 
et  la  force  mq  sera  celle  des  forces  mq'  et  mq";  de 
sorte  que  nous  pouvons  substituer  les  quatre  forces 
mp', mp" y mq',  mq",  aux  deux  forces  données  mp  et  mq; 
or,  mp'etmy'se  détruisent,  puisqu’elles  sont  égales  et 
«contraires;  mp"  et  my"s’ajoutcnt,parce  qu’elles  agissent 
suivant  la  même  droite  ; et  leur  somme  est  égale  à la 
diagonale  mr , car  il  est  aisé  de  voir  que  mq"=p"r ; 
par  conséquent  mr  est  la  résultante  des  deux  forces 
inp  et  mq. 

Concluons  donc  que  Ici  ramltanle  de  dater  foret 
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quelconques  , appliquées  en  un  même,  point  et  repré- 
sentées pur  des  lignes  prises  .sur  leurs  directions  à 
partir  de  ce  point  , est  représentée  en  grandeur  et  en 
direction,  par  la  diagonale  du  parallélogramme  cons- 
truit sur  ces  forces. 

17.  Au  moyen  de  ce  the'orèmc  , toutes  les  ques- 
tions qu’on  peut  proposer  sur  \a.composition  de  deux 
forces  en  une  seule,  et  sur  la  décomposition  dune 
force  en  deux  autres,  sont  ramenées  à la  résolution 
d’un  triangle.  En  eil’et , la  résultante  et  les  deux 
composantes  sont  représente'es  par  les  trois  côtes 
mr,  mp  et  pr  du  triangle  mpr;  les  angles  de  ce 
triangle  sont  les  angles  compris  entre  la  résultante 
et  les  composantes , et  le  supplément  de  l’angle 
compris  entre  les  deux  Composantes;  il  s’ensuit  donc 
que  trois  de  ces  six  choses,  les  trois  forces  et  les 
trois  angles  compris  entre  leurs  directions  , étant 
données,  on  trouvera  les  trois  autres  en  résolvant  le 
triangle  mpr)  ce  qui  suppose  une  force  au  moins  au 
nombre  des  données. Par  exemple,  soient  Pet  Q les 
valeurs  des  deux  composantes , m l’angle  compris 
entre  leurs  directions  ; on  demande  leur  résultante 
et  l’angle  qu’elle  fait  avec  la  force  P.  On  trouvera 
d’abord  celte  équation 

R'  — P*- f-  Q*  -f-  nPQ. cos.m  , 

qui  fera  connaître  la  résultante  R;  et  appelant  æ 
l’angle  demandé,  ou  aura  pour  le  déterminer,  cette 
proportion 

R : Ç ::  sin.m  ; sin.x. 

18.  Si  l’équilibre  a lieu  entre  trois  forces  P , Q,  S 

2. . 
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appliquées- au  point  m (fig.  5),  suivant  les  directions 
mp,  mq,  ms,  iï  faut  que  l’une  quelconque  des  trois 
soit  égale  et  directement  opposée  à la  résultante 
des  deux  autres  ; et  comme  cette  résultante  est  com- 
prise dans  le  plau  de  ces  deux  forces,  il  s’ensuit 
d’abord  que  les  trois  forces  doivent  être  dans  un 
même  plan.  Soit  mr  le  prolongement  de  ms  ; la  résul- 
tante R de  P et  Q sera  dirigée  suivant  mr,  et  l’on  aura 
Piz=z  S.  Mais  d’apres  le  n°  précédent,  on  a,  en  compa- 
rant cette  résultante  à chacune  de  ses  composantes  , 
R î t'm.pmq  ; sin.pmr, 

R ; P " sln.pmq  î sin. çmr; 

de  plus, 

sin  .pmr  — sin  ,pms , ein.  qmr  sin.  qms  ; 
on  aura  donc 

S1  : Q : P ;;  dn.pmq  : sin. pms  : sin  .qms', 

résultat  qui  nous  montre  que  quand  trois  forces  se 
font  équilibre  autour  d’un  meme  point,  chacune  d'elles 
peut  être  représentée  par  le  sinus  de  l'angle  compris 
entre  les  directions  des  deux  autres. 

19.  lia  résultante  de  deux  forces  étant  connue, 
il  est  aisé  d’en  déduire  celle  d’un  nombre  quelconque 
de  forces  appliquées  à un  même  point,  et  situées 
ou  non  situées  dans  un  même  plan  : on  prendra 
d'abord  la  résultante  de  deux  de  ces  forces,  ensuite  on 
composera  cette  résultante  avec  une  troisième  force, 
puis  cette  seconde  résultante  avec  une  quatrième 
force;  on  continuera  ainsi  jusqu’à  ce  qu’on  ait  épuisé 
toutes  les  forces  données  : la  dernière  résultante  que 
l’on  obtiendra,  sera  celle  de  toutes  ee§  forcés.  Cette 
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règle  derme  lieu  à une  construction  géométrique 
qui  mérite  d’être  remarquée. 

Représentons  les  forces  données  par  des  lignes 
mA , mA' , mA",  mAm , etc. , prises  sur  leurs  direc- 
tions à partir  du  point  d’application,  qui  eslj^ici 
le  poinT>n(figi  6).  Par  le  points/,  menons  une  ligne 
AB  égale  et  parallèle  à mA';  par  le  point  B,  menons 
une  ligne  BC,  égale  et  parallèle  à mA ";  par  le  point 
C , menons  de  même  une  ligne  CD,  égale  et  pa- 
rallèle à mA";  et  ainsi  de  suite.  Nous  formerons 
de  cette  manière  une  portion  de  polygone  dont  le 
nombre  de  côtés  sera  égal  à celui  des  forces  données  : 
en  joignant  l’extrémité  de  son  dernier  côté  et  le 
point  rn  .par  uue  droite,  cette  ligne  représentera  en 
grandeur  et  en  direction  la  résultante  cherchée. 

En  effet  la  ligne  mB  exprime  la  résultante  des 
forces  mA  et  mA'  ; la  ligne  mC  représente  celle  des 
forces  mB  et  mA",  ou- des  trois  forces  mA , mA'  et 
mA" ; la  ligne  mD  représente  la  résultante  des  forces 
mC  et  mA",  ou  celle  des  quatre  forces  mA , mA' , 
mA",  mA";  et  ainsi  de  suite.  L’ordre  dans  lequel  on 
prend  les  forces  est  absolument  indifférent;  ou 
pourra  former,  en  changeant  cet  ordre,  différens 
polygones  ; mais  la  ligne  qui  joint  l'extrémité  du 
dernier  côté  au  point  m,  sera  la  même  en  grandeur 
et  en  direction  dans  tous  ces  polygones. 

Dans  le  cas  particulier  où  les  forces  données 
sont  au  nombre  de  trois,  non  situées  dans  un  même 
plan  , la  résultante  est  en  grandeur  et  en  direction, 
la  diagonale  du  parallélépipède  construit  sur  ces  trois 
forces,  comme  côtés  adjacens.  Ainsi,  par  exemple, 
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il  est  aisé  Je  voir  que  la  ligue  mC , qui  représente 
la  résultante  des  trois  forces  i\iA , mA',  mA ",  est  la 
diagonale  du  parallélépipède  que  l'on  construiraiten. 
prenant  ccs  trois  lignes  pour  côtés  adjaccns. 

♦ 4| 

20.  Celte  construction  est  peu  propre  à donner 
la  valeur  de  la  résultante  d'un  nombre  quelconque 
de  forces,  et  les  valeurs  des  angles  qui  déterminent 
sa  direction,  en  fonction  de  ces  mêmes  forces;  mais 
on  y parvient  très-simplement,  en  considérant  en 
particulier  le  cas  de  trois  forces  rectangulaires , 
auquel  on  peut  ramener  tous  les  autres,  comme 
nous  le  ferons  voir  ensuite. 

Soient  X,Y,Z , les  trois  composantes;  R,  leur 
résultante;  ayb,c , les  trois  angles  que  fait  la  direc- 
tion de  la  force  B,  avec  celles  des  forces  X,Y,Z. 
D’après  ce  qu’on  vient  de  voir,  B est  la  diagonale 
du  parallélépipède  dont  X,Y\rZ  sont  les  trois  côtés; 
or,  ce  parallélépipède  étantrcctangle,  il  s’ensuit  qu’on 
aura 

R*  = X*  -f-  Y*  + 7S.  (0 

Il  s’ensuit  aussi  que  si  l’on  joint  l’extrémité  de  la 
diagonale  B,  h celles  des  trois  côtés  X,  I ,Z,  on  for- 
mera trois  triangles  rectangles  dont  B sera  l’hypo- 
thénuse  commune;  d’où  l’on  conclura 

X = R. cos, a,  Y =z  R. cos. b,  Z = R.cos,c;  (2) 

équations  qui  s’accordent  avec  la  précédente  , à 
cause  que  a,  b,  c sont  liés  entre  eux  (n°  8)  par  celte 
équation  de  condition 

cos* . a -j-  cos” . b -f-  cos* . c =;  1 . 
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Lorsque  les  composantes  X,Y ,'L  seront  données, 
l'équation  (1)  fera  connaître  la  valeur  de  la  résul- 
tante , ,et  les  équations  (a)  en  détermineront  la  di- 
rection , au  moyen  des  angles  a,b,e.  Si , au  con-  , 

traire,  la  force  R est  donnée,  et  qu’il  s'agisse  de  la  * l j 

décomposer  en  trois  forces  rectangulaires  X,Y,Z  , 
qui  fassent  avec  elle  des  angles  donnés  n,b,c les 
valeurs  des  forces  demandées  seront  immédiatement 
déterminées  par  les  équations  (2). 

Si  l’une  des  composantes,  par  exemple,  la  forceZ, 

• est  nulle,  R n’est  pluâ  la  résultante  que  des  deux 
forces  X et  Y;  .elle  est  comprise  dans  leur  plan  , 
et.  sa  direction  dépend  seulement  des  deux  angles 
a et  b.  Ces  angles  et  la  valeur  de  R sont  alors  déter- 
minés par  ces  équations  , 

= X“+F‘,  R. cos. a— X,  Tï.cos.i  = J', 

qui  se  déduisent  des  précédentes  en  y faisaut  Z=o, 
c =*  1 oo°,  et  que  l’on  peut  aussi  obtenir  dircc-, 
tement  par  la  considération  du  parallélogramme  rec- 
tangle dont  X et  Y sont  les  côtés  et  R la  diagonale. 

ai.  Supposons  actuellement  que  m ( fig.  1 ) soit  - \ 

le  point  d’application  d’un  nombre  quelconque  de 
forces  données  én  grandeur  et  en  direction.  Repré-  9 

sentons  ces  forces  par  P,  P1,  P",  etc.  ; et,  pour  fixer 
les  idées,  supposons  que  la  ligne  mD  soit  la  direc- 
tion de  la  force  P : les  directions  des  autres  forcis 
sont  inutiles  à indiquer  dans  la  figure.  Soient  a,  €,  y 
les  angles  que  fait  la  direction  mD  avec  les  axes  rec-  « 

langulah'es  mA,  mB,  mC  ; désignons  de  même  par 
les  angles  que  fait  la  force  P>  avec  ces  axes; 
par  ol" ceux  qui  se  rapportent  à la  force  P”;  ctç, 
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Tous  ces  angles  sont  donnes  et  doivent  s'étendre 
depuis  zéro  jusqu'à  200°  inclusivement  (n°  6),  afin 
que  les  forces  P,  P', P',  etc.  puissent  avoir  toutes  les 
positions  possibles  autour  du  point  m. 

Décomposons  chacune  de  ces  forces  en  trois 
autres  dirigées  suivant  les  axes  mA , mB , mC  : 
/*.cos.ût,  P. cos.£  \ P. cos. y,  seront  les  com- 
posantes de  P;  P'. cos. a', t P'.cos.Ç',  .P. cos. 3/ 
seront  celles  de  P';  etc.  Ces  composantes  agi- 
ront suivant  les  axes  ou  suivant  leurs  prolonge- 
mens  , selon  qu’elles  seront  positives  ou  négatives. 
Par  exemple,  la  direction  ml)  tombant  au-dessus  du 
plan  AmB , la  composante  P . cos . y de  la  force  P tend 
à élever  le  point  m , c’est-à-dire,  qu’elle  agit  suivant 
l’axe  mC]  et,  dans  ce  cas,  P . cos. y est  une  quantité 
positive,  puisqu’on  a ^<100°.  Au  contraire,  si  cette 
direction  tombait  au-dessous  de  ce  plan,  on  aurait 
alors  ^>100°;  la  composante  P. cos. y serait  néga- 
tive , et  en  même  tems  elle  t^drait  à abaisser  le 
point  /»,  c’est-à-dire,  qu’elle  agirait  suivant  le  pro- 
longement mC'  de  l'axe  mC.  En  ayant  donc  égard  aux 
signes  des  composantes,  on  voit,  d’après  ce  qui  a 
été  dit  dans  le  n"  12,  que  toutes  les  forces  dirigées 
suivant  un  même  axe  et  son  prolongement,  se  ré- 
duisent à une  seule,  égale  à leur  somme. 

• De  cette  manière,  les  forces  dorfnées  P , P P",  etc. 
sont  remplacées  par  trois  forces  rectangulaires;  et 
en  désignant  celles-ci  par  X,  Yy  Z,  on  aura 

• 

X — P . cos. a -f-  P'  .cos.  a'  -f-  P"  .cos. a."  -f-  etc. , 

J'=  P.  cos  A -f-  P'. cos A'  + P".casX ’ -f-  etc., 

Z = P .cos.y  -f-P'.cos.^'-j-  P” .coi.yn  A-  etc. 
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Ces  valeurs  de  X}  T, Z pourront  être  positives  ou 
négatives,  et  leurs  signes  désigneront  le  sens  dans 
lequel  ces  forces  agissent  : si  la  force  X est  posi- 
tive, c’est  qu'elle  agit  suivant  Taxe  mA , ou  dans  le 
sens  des  composantes  /Lcos.a,  V .cos. a!,  etc.  qui 
sont  positives;  si  elle  est  négative,  il  en  faut  con- 
clure que  la  force  X agit  suivant  le  prolongement 
de  mA , ou  dads  le  sens  des  composantes  négatives; 
et  de  même  pour  les  forces  Y et  Z. 

Cela  posé,  soit  R la  résultante  de  toutes  les  forces 
P, P', P",  etc.,  ou  des  trois  forces  X,Y,Z;  soient 
aussi  a,b,c,  les  angles  que  sa  direction  inconnue  fait 
avec  les  axes  mA , mB,  mC\  nous  aurons,  d’après 
le  numéro  précédent, 

n—  + Z-, 

x y 7. 

COS.  <!='>,-,  C09.Ô=  — , COS.C= 

Ann 

Au  moyen  de  ces  valeurs,  la  grandeur  et  la  di- 
rection de  la  résultante  sont  complètemanUdéter- 
minées.  En  construisant  cette  direction , cMme  il 
a été  dit  précédemment  ( n°  5 ),  il  faudra  faire  at- 
tention aux  signes  de  cos. a,  cos  .b,  cOs.c,  qui 
décideront  si  les  angles  a,  b,  c sont  aigus  ou 
obtus.  Comme  la  force  R est  une  quantité  positive, 
ces  cosinus  sc-rout  respectivement  de  même  signe 
que  X,Y,Z. 

22.  Pour  que  les  forces  P,  P" , P’ , etc.  , soient 
en  équilibre,  il  sufiit  què  leur  résultante  soit  nulle; 
mais  l'équation' 


y/X *+r°  + Z’  = c, 
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ne  çeut  avoir  lieu,  à moins  qu’on  n'ait  séparément 
X—o,  Y=o,  Z — o,  • 

c’est-à-dire, 

P. cos. a -f-  P'. cos. a'-f-P".  cos.a"4-  etc.  = 0,  a 
P.cos.C -f-  P'.cos.C'  -f-  P"  .cos. G*.  -j-  etc.  = o , > (3) 

P. cos.  y-{-  P’ .cos. y’  -J-  P“.cos.y“+  etc.  = o.  J 

« 

Telles  sont  les  équations  il équilibre  d’un  système 
de  forces  quelconques,  appliquées  à un  même  point 
que  l’on  suppose  entièrement  libre.  Dans  un  pareil 
système,  l’une  des  forces  doit  être  égale  et  directe- 
ment opposée  à la  résultante  de  toutes  les  autres  ; 
c’est  en  effet  ce  qu’il  est  facile  de  vérifier  de  cette 
manière  : 

Soit  T?’’ la  résultante  des  forçcs  P'j  P",  etc.  ; a , V ,c , 
les  angles  qu’elle  fait  avec  les  axes  auxquels  on  rap- 
porte les  directions  de  ces  forces;  et  faisons,  pour 
abréger, 

X — P',  cos.  a'  4-  P",  cos.  a."  + etc., 

Y'  = P'.cos.C'  -f-  P". cos. G"  -f-  etc., 

P' . cos.^'-f-  P” . cas. y"  -j-  etc.  j 

nous  aurons,  d’après  le  numéro  précédent , 

X = fl',  cos.  a’,  Y'— R'. cos. b',  Z' — R'.cos.c'; 

et  par  conséquent , en  vertu  des  équations  d’équi- 
libre, 

• P. COS. CL  — — /î'.cos.o', 

P.cos.C  — — R'. cos. b', 

P . cos.^  = — R'.cos.c'. 

En  ajoutant  les  carrés  de  ces  équations,  il  vient 
Pt  = R'*i 
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à cause  que  (n°  S) 

cos,.£t+cos*.C-f-cq?’.^=i , cos*.a'-f-c°s’\^'+cos!>.c'=:ii 

On  aura  donc  P=ràzR'  ; mais  comme  ces  forces 
doivent  être  toutes  deux  des  quantités  positives,  il 
faut  qu’on  ait  P—R'.  Les  équations  précédentes  se 
réduisent  alors  à 

cos.’ct= — cos. a',  cos.C'  = — cos  .b',  cos.^= — cos.c'; 
d où  l’on  conclut 

a.  — 0.00°  — a,  C — 200°  — b',  y — 20c0 — c'; 

or,  les  supple'mens  des  trois  angles  a , b',  c’ , répon- 
dent (n°  7)  à une  force  dont  la  direction  coïncide 
avec  le  prolongement  de  celle  de  R' ; il  s’ensuit  donc 
que  la  force  P est  égale  et  directement  opposée  à 
la  résultante  R'. 

23.  Si  le  point  m auquel  sont  appliquées  les  forces 
P,  P / P" j etc.,  est  assujéti  à rester  sur  une  surface 
donnée,  il  ne  sera  plus  nécessaire  pour  l’équilibre, 
que  la  résultante  de  ces  forces  soit  nulle;  il  sullira 
qu  elle  soit  normale  à la  surface,  alin  que  le  point  m 
ne  puisse  glisser,  dans  aucun  sens,  sur  cette  surface. 
La  force  normale  sera  détruite  par  la  résistance  de 
la  surface  ; par  conséquent  cette  résistance  équi- 
vaudra à une  force  égale  et  contraire  à la  force  dé- 
truite. On  conçoit  donc  qye  l’on  peut  faire  abstrac- 
tion de  la  surface  donnée,  et  considérer  le  point 
matériel  comme  libre,  pourvu  que  l’on  ajoute  aux 
forces  P,  P P*,  etc.,  qui  agissent  sur  ce  point,  une 
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nouvelle  force  de  grandeur  inconnue,  et  perpendi- 
culaire à la  surface  donnée. 

Soit  N,  cette  force  ; g,  y t’,  les  angles  qu’elle  fait 
avec  les  axes  mA , mB,  mC;  chacune  des  équations 
d’équilibre  qu’on  vient  de  trouver  sera  augmentée 
d’un  nouveau  terme;  de  sorte  qu’elles  deviendront 


N.  cos.  e + P.  COS,  et  +r  . cos  .a!  4-  etc.  = o, 

^V.  cos.  s'+  P . cos . C + P'.cos.C'  + etc.  = o , 

N.  cos.  e"-±-  P.  cos.  y+  P"  . cos.  y' -f- etc.  =o. 

Les  valeurs  de  cos . g,  cos . e',  cos.  s*  se  déduiront  de 
l’équation  de  la  surface  : en  la  désignant  par  L = o ; 
par  x, y,  z les  coordonnées  du  point  m,  rapportées 
à des  axes  parallèles  à mA,  mB,  mC , on  aura,  d’après 
les  formules  connues. 


COS.  6 


cos  .t  —y. 


dL 

dy’ 


cos.s*=F. 


dL 

dl' 


en  faisant , pour  abréger , 


L’un  de  ces  deux  signes  se  rapporte  à la  partie  de 
la  normale  qui  tombe  dans  la  concavité  de  la  sur- 
face, et  l’autre  est  relatif  a la  partie  de  cette  droite 
qui  tombe  hors  de  la  concavité.  Comme  on  ne  sait 
pas  d’avance  le  sens  dans  lequel  la  force  JY  exerce 
son  action,  on  ne  peut  pas  décider  lequel  de  ces 
deux  signes  on  doit  employer;  mais  si  l’on  substitue 
ces  valeurs  de  cos. g,  cos. g',  cos. g"  dans  les  équa- 
tions (4),  et  que  l’on  élimine  entre  elles, l’inconnue  JY., 
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il.  est  évident  que  la  quantité  P s’en  ira  en  même 
"tems  : il  restera  deux  équations  de  condition  qui  se- 
ront les  équations  d’cquilibrc  des  forces  P ,P  ,P  ,z\<c. 

Si  la  position  du  point  m n’était  pas  donnée  sur 
la  surface;  que  l’on  demandât,  au  contraire,  où  ce 
point  doit  être  placé  sur  cette  surface  po«r  s’y  tenir 
en  équilibre  sous  l’action  des  forces  P,  P , P , etc.  : 
les  deux  équations  de  condition , résultant  de  l’éli- 
mination de  N j jointes  à l’équation  L=o,  déter- 
mineraient les  trois  coordonnées  du  point  cherché. 


a/t.  Lorsque  le  point  m sera  seulement  posé  sur 
la  surface,  il  ne  suffira  plus  que  les  deux  équa- 
tions d’équilibre  soient  satisfaites  par  les  forces 
P,  P , P , etç. , ou  par  les  cooiHlonnées  de  ce  point 
matériel  : il  faudra  encore  que  la  direction  de  la  ré- 
sultante de  ces  forces  soit  telle  qu’elle  appuie  le 
point  sur  la  surface  donnée,  à laquelle  elle  est  nor- 
male; or,  cette  résultante  étant  égale  et  contraire  à 
la  force  N ( n°  23  ),  on  s’assurera  que  cette  con- 
dition est  remplie,  en  cherchant  le  sens  dans  lequel 
cette  dernière  force  agit. 

( ' . a 

Pour  cela  , supposons  que  l’axe  mA  auquel  se 
rapportent  les  angles  g,  a,  a',  a",  etc. , coïncide  avec 
la  partie  de  la  normale  qui  tombe  dans  la  concavité 
de  la  surface.  Les  deux  autres  axes  mB  et  mC  seront 
dirigés  dans  le  plan  tancent;  nous  aurons  e'=iooa, 
g*=ioo°  ; liangle  g sera  nul  ou  égal  à 200%  selon  que 
la  force  inconnue  JSf  agira  suivant  cette  partie  de  la 
normale,  ou  eu  sens  contraire.  Aiusi  l’on  aura 
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cos.e=dbi  ; le  signe  supérieur  ayant  lieu  dans  le 
.premier  cas , et  l'inférieur , dans  le  second.  Les 
équations  (4)  deviendront  donc 

rt  N -f-  P. cos.  a.  -f-  P' .cos. a'  -J-  etc.  ==  o , 

P .cos. C -j-  P1 . cos  .C  -J-  etc.  = o, 
P-cos.^.-f-P'-cos.^'  -f-  etc.  — o. 

Les  deux  dèrnières,  dans  lesquelles  n’entre  plus 
l’inconnue  N,  sont  les  équations  d’équilibre.  Elles  ex- 
priment que  les  composantes  des  forces P,P',P’}  etc. , 
dirigées  dans  le  plan  tangent  à la  surface  donnée,  se 
détruisent  entre  elles,  indépendamment  des  com- 
posantes normales  ; ce  qui  est , en  effet , la  condi- 
tion nécessaire  pour  que  le  point  d’application  ne 
puisse  pas  glisser  sur  la  surface  donnée. 

La  première  déterminera  la  valeur  de  N,  et  fera 
en  même  tems  connaître  le  sens  dans  lequel  cette 
force  agit.  En  effet , le  signe  de  chacune  des  com- 
posantes P. cos. a,  P'. cos.a',  etc.  est  déterminé; 
celui  de  leur  somme  l’est  donc  aussi  ; or  la  valeur 
de  N devant  être  une  quantité  positiv#,  il  faut  qu’elle 
soit  précédée,  dans  cette  première  équation  , d’un 
signe  contraire* à celui  de  cette  somme;  d’où  il  suit 
que  la  force  N agira  suivant  la  partie  de  la  normale 
qui  tombe  dans  la  concavité  de  la  surface  donnée, 
quand  la  somme  des  composantes  normales  sera  né- 
gative, et  suivant  l’autre  partie,  quand  cette  somme 
sera  positive;  car,  dans  le  premier  cas,  N devra 
être  précédée  du  signe  -f- , ce  qui  exige  qu’on  ait 
cos.£  = -f-  \ , et  dans  le  second  cas,  N «devra  être-  • 
précédée  du  signe  — , ce  qui  suppose  cos  .t— — -f. 
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Dans  l’un  el  f autre  cas,  elle  sera  égale  à cette  somme, 
abstraction  faite  du  signe. 

La  résultante  des  forces  P,ly,P",  etc.  , qui  est 
égale  à la  force  iV,  sera  donc  égale  à la  somme  des 
composantes  normales  qui  agissent  dans  un  sens, 
moius  la  somme  de  celles  qui  agissent  en  sens  con- 
traire ; et  elle  agira  dans  le  sens  de  la  plus  grande 
somme  : résultat  évident  en  lui-même,  puisque  les 
composantes  dirigées  dans  le  plan  tangent  se  dé- 
truisent entre  elles. 

Cette  résultante  est  la  mesure  de  la  pression  que 
supporte  la  surface  donnée.  Si  le  point  matériel  sur 
lequel  elle  agit  est  placé  dans  la  concavité  de  la  sur- 
face, il  faudra  que  cette  pression  s’exerce  de  dedans 
en  dehors  ; s’il  est  posé  sur  la  convexité , la  surface 
devra  être  pressée  de  dehors  en  dedans. 

a5.  Supposons  maintenant  le  point  matériel  sut 
lequel  agissent  les  forces  P , P',  P ",  etc.  , assujéti  à 
rester  sur  deux  surfaces  données,  ou  sur  leur  courbe 
d’intersection.  Il  suffira  pour  l’équilibré,  que  la  résul- 
tante de  ces  forces  puisse  se  décomposer  en  deux 
forces  perpendiculaires  aux  surfaces  données,  et  qui 
seront  détruites  parleur  résistance.  En  ajoutant  donc 
aux  forces  P,  P',  P",'  etc.,  deux  nouvelles  forces  nor- 
males à ces  surfaces,  mais  inconnues  en  grandeur, 
on  pourra  faire  abstraction  des  surfaces,  et  consi- 
dérer le  point  matériel  comme  libre. 

N et  N'  étant  ces  nouvelles  forces;  e,  e',  t" , les 
angles  qui  déterminent  la  direction  de  N,  par  rap- 
port aux  axes  m.l}  mBimC ; <p,  ®';  ceux  qui  dé- 
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terminent  la  direction  de  iVp'ar  rapport  aux  même* 
axes;  les  équations  (5)  du  n°  17  deviendront 

N.coa.e  -J- A". cos. <p  +i>.cos.*4-/,,.cos.a,-f- etc.  = o , x 
iNT.cos.«'  + ;V,.cos.if'-|-P.cos.C-t-P'.cos.C'+etc.=:o)  1 (5) 
N.cos.e"-\-N".cos.f"+P.cos.y- |-P'.cos.^'-}-<;tc.  = o.  * 

D’ailleurs,  en  représentant  par  L—o,  L' =0 , les 
équations  des  deux  surfaces  données  ; par  x , y,  z , 
les  coordonnées  du  point  m,  rapportées  à des  axes 
parallèles  à mA,  r/iB , tnC , on  aura 

dL 


„ dL 
cos.s=r.v-, 


T„  dL'  , r.,  dL' 

cos .*=.V  . -3—,  cos.ç>=r  . , 

dx  dy 

en  faisant,  pour  abréger. 


/ 1 * . * If  y.  d Tj 

cos. ù -=V . -r-,  cos. t =-V . —r  ; 

dy  dz. 

„ dL' . 

C05.Q  = F . -r-\ 

il** 


r'=± 


1 * 


mmdy 

Substituant  ces  valeurs  dans  des  trois  équations 
précédentes  , et  éliminant  ensuite  N et  JS'  entre 
elles,  ce  qui  fera  aussi  disparaître  /^et  V , on  aura 
l’équation  d’équilibre,  à laquelle  devront  satisfaire 
les  forces  P,  P' , P" , etc.  ; ou  bien  , si  la  position 
de  leur  point  d’application  n’est  pas  donnée  sur  l’in- 
tersection des  deux  surfaces,  celte  équation  de  con- 
dition et  les  équations  de  ces  surfaces  détermineront 
les  coordonnées  de  ce  point. 

aG. 
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26.  On  obtient  immédiatement  l’équation  d’équi- 
libre des  forces  P,  P' , P",  etc. , en  prenant  les 
axes  mB  et  mC , auxquels  se  rapportent  les  angles 

t,  <p'y  ë,  C'y  CtC.  } t,  y ÿ y J y CtC.  , datlS  le  pUll 

des  normales  aux  deux  surfaces  données.  Le  troi- 
sième axe  mA  tombe  alors  sur  la  tangente  à la 
courbe  d’intersection  ; il  est  donc  perpendiculaire 
aux  forces  normales  JV  et  JV;  de  sorte  qu’on  a 
£=100%  <p=  100%  et  par  conséquent 

P. cos.  et  -f-  P' . cos.  a.'+  etc.  = o , 

pour  l’équation  d’équilibre  demandée. 

Celte  équation  exprime  que  la  somme  des  com- 
posantes des  forces  P,  P',  P“,  etc. , tangentes  à l’in- 
tersection des  surfaces  données , est  égale  à zéro  ; 
ce  qui  est  en  effet  la  condition  nécessaire  pour  que 
le  point  m ne  puisse  pas  glisser  sur  cette  côurbe. 
Après  s'ètre  assuré  qu’elle  est  remplie , on  déter- 
minera les  valeurs  des  forces  N et  N',  et  le  sens 
dans  lequel  elles  agissent , au  moyen  des  deux  der- 
nières des  équations  (5).  Si  l’on  prend  ensuite  des 
forces  égales  et  contraires  à N et  JY,  et  qu’on  les 
réduise  en  une  seule,  parla  règle  du  parallélogramme 
des  forces  ( u°  16),  celle-ci  sera  la  résultante  des 
forces  P,  P' y P*,  etc. , et  la  mesure  de  la  pression 
<jui  s’exerce  sur  la  courbe,  donnée,  à laquelle  elle 
est  perpendiculaire. 
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CHAPITRE  H. 

DE  L’ÉQUILIBRE  D’UN  CORPS  SOLIDE. 

27.  Ce  qui  précède  renferme  toute  la  statique  d’un 
point  matériel.  Nous  allons,  dans  ce  chapitre,  chei^- 
clier  les  conditions  d’équilibre  d’un  système  de  poiuts 
liés  entre  eux  d’une  manière  invariable,  et  soumis  à 
l’action  de  forces  quelconques.  Mais  pour  procéder 
du  plus  simple  au  plus  composé,  nous  examinerons 
d’abord  deux  cas  particuliers  ; celui  où  les  forces 
données  sont  toutes  parallèles  entre  elles,  et  celui 
où  elles  sont  toutes  dirigées  dans  un  même  plan. 
Nous*  ferons  voir  ensuite  que  le  cas  général  peut 
toujours  se  ramener  à ces  deux  systèmes  de  forces. 

§.  I.  Composition  et  Équilibre  des  forces  parallèles. 

28.  Maintenant  que  nous  allons  considérer  des 
forces  agissant  sur  différons  points,  nous  aurons 
souvent  besoin  de  déplacer  les  points  d’application 
d’une  ou  de  plusieurs  de  ces  forces.  Or,  on  ne  change 
rien  à l’action  d'une  forp e en  transportant  son  point 
d’application  en  un  point  quelconque  de  sa  direc- 
tion, pourvu  que  ce  second  point  soit  censé  attaché 
au  premier  par  une  droite  inflexible,  et  que  l’in- 
tensité et  la  direction  de  la  force  soient  restées  les 
mêmes.  Ainsi , par  exemple,  si  une  force  donnée  P 


Digitized  by  Google 


LIVRE  I.  STATIQUE.  55 

agit  au  point  m , suivant  la  direction  mA  ( fi  g.  7 ), 
on  peut  lui  substituer  une  force  égale  et  de  même 
direction,  appliquée  au  point  m que  je  prends  au 
hasard  sur  la  ligne  mA , et  que  je  suppose  lié  au 
point  m par  la  droite  inflexible  mm'.  Eu  effet,  il  est 
permis  d'appliquer  au  point/»',  deux  forces  égales 
entre  elles  et  agissant  en  sens  contraire,  savoir, 
l une  dans  la  direction  mm , et  l’autre  dans  la  di- 
rection m A ; car  ces  deux  forces  se  détruisent  im- 
médiatement , et  le  système  dont  la  force  P fait 
partie  reste  le  même  qu’auparavant  ; mais  si  l’on 
suppose  de  plus  que  chacune  des  forces  ajoutées 
est  égale  à la  force  P , il  arrivera  que  la  force  ajoutée 
qui  agit  au  point /«'suivant  la  direction  mm,  détruira 
la  force  donnée  qui  agit  au  poiut  ///  dans  la  direc- 
tion ////«',  puisque  ces  deux  forces  égales  agissent 
en  sens  contraires  aux  extrémités  d’une  droite  in- 
flexible ; il  restera  donc  l’autre  force  ajoutée,  agis- 
sant au  point  /«'  suivant  la  direction  m'A,  et  qui 
peut  être  considérée  comme  étant  la  force  donnée  P 
dont  on  a transporté  le  poiut  d’application  de  m 
en  /«'  sans  changer  sa  direction.  Nous  avons  sup- 
posé que  le  point  ni  était  pris  sur  la  ligne  mA  ; il 
pourrait  se  trouver  sur  son  prolongement , comme 
le  point  K , par  exemple,  et  Ton  prouverait,  par 
un  raisonnement  semblable  , qu’il  est  permis  d’y 
transporter  le  point  d’application  de  la  force  P : la 
direction  de  cette  force  serait  alors  la  ligne  K A. 

Dans  un  grand  nombre  de  cas,  les  forces  agissent 
sur  les  corps  qu’elles  mettent  en  mouvement  ou 
qu’elles  tendent  à mouvoir,  soit  en  les  tirant  par  le 
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moyen  tl’uu  fîl  qui  leur  est  attaché,  soit  en  les 
poussant  par  l’intermédiaire  d’une  droite  inflexible, 
appuyée  sur  leur  surface  ; ce  fil  ou  cette  droite  re- 
présente alors  la  direction  de  la  force,  et  ne  change 
rien  à son  action  qui  reste  la  même,  d’après  ce  que 
nous  venons  de  prouver,  que  si  la  force  était  immé- 
diatement appliquée  au  point  du  mobile  auquel  le  fil 
ou  la  droite  vient  aboutir. 

2C).  En  déplaçant  ainsi  les  points  d’application,  nous 
pouvons  étendre  la  règle  du  parallélogramme  des 
forces  au  cas  de  deux  forces  dirigées  dans  un  même 
plan  et  appliquées  aux  extrémités  d’une  droite  in- 
flexible. 

Eu  effet,  soient  mn  cette  droite  (fig.  7),  mÀ 
et  n/1  les  directions  des  deux  forces  données  ; 
je  les  prolonge  jusqu’au  point  K où  elles  se  coupent ^ 
et  en  supposant  ce  point  fixement  attaché  à la  ligne 
mn,  je  puis  le  prendre  pour  le  point  d’application 
commun  aux  deux  forces;  portant  donc  à partir  de 
ce  point , sur  les  directions  K. 4 et  KJ},  des  lignes 
K a et  Kb  qui  soient  entre  elles  comme  les  forces 
données,  et  achevant  le  parallélogramme  Kacb , la 
diagonale  Kc  représente,  en  grandeur  et  en  direc- 
tion , la  résultante  demandée.  Le  point  O,  où  le 
prolongement  de  celte  ligne  coupe  la  droite 
est  le  point  d'application  de  cette  résultante  sur  cette 
droite,  et  la  ligue  OC  représente  sa  direction. 

5o.  Désignons  par  iJet  Q les  deux  composantes  ; 
ia  proportion  supposée 

P : Q::  aie  ik, 
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peut  être  changée  en  celle-ci 

P \ Q “ sin.  DKC  : »in.  AKC; 

mais  si  l’on  abaisse  du  point  O de  la  résultante  , des 
perpendiculaires  Op  et  Oq  sur  les  directions  des 
forces  P et  Q,  on  aura 

Op-=.  KO . sin . AKC , Oq  =:I\0. sin . DK C ; 
d'où  l’on  conclut 

p : Q ::  Oq:  oP-, 

donc  les  deux  composantes  sont  entre  elles  en  raison, 
inverse  des  ^Irpendiculaircs  abaissées  sur  leurs  di- 
rections, d’un  point  quelconque  de  la  résultante. 

On  démontrerait  semblablement  que  la  résultante 
et  l’une  des  composantes  sont  entre  elles  en  raison 
inverse  des  perpendiculaires  abaissées  sur  leurs  di- 
rections, d’un  poiut  quelconque  de  l’autre  compo- 
sante. 

3i.  Ce  théorème  ayant  lieu,  quelque  petit  que 
soit  l’angle  AKB  des  deux  composantes,  il  s'en- 
suit qu’il  subsiste  encore  à la  limite,  où  l’angle 
devient  nul  et  où  les  forces  deviennent  parallèles. 
Ainsi , supposons  que  la  direction  de  la  force  Q 
tourne  autour  du  point  n,  jusqu’à  ce  qu’elle  tombe 
sur  la  ligne  nB'  parallèle  à la  direction  mA  de  la 
force  P ; de  sorte  que  ces  forces  soient  maintenant 
parallèles  et  dirigées  dans  le  même  sens;  dans  cet 
état  la  perpendiculaire  abaissée  du  point  O sur  la 
direction  nB’  sera  le  prolongement  Oq  de  la  per- 
pendiculaire Op  y abaissée  du  meme  point  sur  lr. 
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direction  mA ; et  il  sera  toujours  vrai  de  dire  que 
les  forces  P et  Q sont  entre  elles  comme  les  per- 
pendiculaires Oq'  et  Op\  de  manière  que  le  point  O 
partage  la  ligne  pi/',  en  deux  parties  réciproque- 
ment proportionnelles  à ces  forces. 

On  conclut  de  là,  cette  proportion  : 

P:  P + Q ::  Oq'  : Oq'  + oPi 


si  donc  on  appelle  a la  droite  pcf  qui  mesure  la 
distance  mutuelle  des  deux  parallèles  mA  et  nB'y 
on  ' aura 


a = pq' = Oq'+ Op,  + 


et  par  conséquent 


<V  = 


aP 

P+<J‘ 


or,  cette  ligne  Oq'  exprime  la  distance  d’un  point 
quelconque  de  la  résultante  à la  droite  nB'  ; sa  va- 
leur, qui  ne  dépend  que  des  quantités  données  a, P, 
Q,  est  la  même  quel  que  soit  ce  point;  il  s’ensuit 
donc  que  la  direction  de  la  résultante  est  une  droite 
OC,  parallèle  à nB ',  ou  à la  direction  des  com- 
posantes. 

La  valeur  de  cette  force  est  une  conséquence 
de  sa  direction.  En  effet,  les  lignes  nB'  et  OC'  étant 
parallèles,  la  ligne  Oq'  perpendiculaire  à la  pre- 
mière, l’est  aussi  à la  seconde;  mais  en  étendant  le 
théorème  du  numéro  précédent  au  cas  des  forces 
parallèles,  la  résultante  et  la  composante  P doivent 
être  entre  elles  en  raison  inverse  des  perpendicu- 
laires abaissées  du  point  q de  la  composante  Q,  sur 
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leurs  directions;  d’où  l’on  conclut,  R e'tant  la  ré- 
sultante , 

P iR  ::  Oq'  :pq'; 

donc  à cause  de  pq'  — Oq'  -f-  Op,  cette  propor- 
tion comparée  à la  précédente,  donne 

R = P+Q. 

On  voit  donc,  i*.  que  la  résultante  de  deux  forces 
parallèles , agissant  dans  le  même  sens , partage  la  dis- 
tance mutuelle  des  composantes  en  deux  parties  réci- 
proquement proportionnelles  à ces  forces;  2°.  que  cette 
îésuhante  est  parallèle  aux  composantes  ; 5“.  quelle 
est  égale  à leur  somme * 

3a.  Il  était  bon  de  montrer  comment  la  compo- 
sition des  forces  parallèles  est  comprise,  comme  cas 
particulier,  dans  celles  des  forces  qui  concourent 
vers  un  point  ; et  quoique  nous  n’ayons  considéré 
que  le  cas  de  deux  forces  agissant  dans  le  même 
sens , il  n’est  pas  difficile  de  voir  que  le  même  rai- 
sonnement pourrait  s’étendre  au  cas  où  les  compo- 
santes agissent  en  sens  contraires;  mais  nous  croyons 
plus  utile  de  faire  connaître  un  moyen  de  trouver 
1a  résultante  de  deux  forces  parallèles,  qui  pourra 
nous  servir  dans  plusieurs  autres  occasions. 

Soient  donc  P et  Q les  deux  composantes,  agis- 
sant aux  points  m et  n de  la  droite  mn  (fig* 
suivant  les  directions  mA  et  nB , parallèles  et  de 
même  sens.  On  ne  changera  rien  à ce  système  de 
forces, en  appliquant  aux  extrémités  de  cette  droite, 
deux  forces  égales,  dirigées  en  sens  contraires  l’uue 
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de  l'autre  , suivant  ses  prolongemens  mm'  et  nn  ÿ 
et  dont  l’intensité  commune  sera  représentée  par  5; 
la  résultante  des  deux  forces  5 et  des  forces  P et  Q, 
sera  la  résultante  cherchée;  or,  si  l'on  compose  en- 
semble les  forces  S et  P , appliquées  au  point  m, 
on  aura  une  force  que  j’appellerai  P',  dirigée  sui- 
vant une  certaine  droite  mA'  comprise  dans  l’angle 
TnmA  ; de  même  la,  résultante  des  forces  Q et  S, 
appliquées  au  point  n,  sera  une  force  Q' , dirigée 
dans  l’angle  n'nB , suivant  une  droite  telle  que  nB': 
ces  deux  droites  mA'  et  nB'  n Qaut  pas  parallèles, 
se  couperont  en  un  point  K , et  il  est  permis  de  le 
prendre  pour  le  point  d’application,  commun  aux 
deux  forces (P'  et  Q ( n°  28  ).  Par  ce  point,  je  mène 
les  lignes  mn"  et  KC , parallèles  à la  droite  mn 
et  à la  direction  des  forces  P,Q ; puis  je  décompose 
les  forces  P ' et  (7  suivant  ces  parallèles  : il  est  évi- 
dent qu’on  retrouvera  de  cette  manière  les  compo- 
santes P et  S , dirigées  suivant  KC  et  Km ",  et  les 
composantes  Q et  S,  dirigées  suivant  KC  et  Kn  . 
Nous  avons  donc  les  quatre  mêmes  forces  qu’aupa- 
ravant,  mais  appliquées  toutes  quatre  au  point  K : 
en  supprimant  les  deux  forces  .S,  égales  et  contraires, 
il  restera  les  forces  P et  Q,  dirigées  suivant  une 
même  droite  KC,  et  dont  la  résultante  est  égale  à 
P-{-Q  ; d’où  il  suit  que  la  résultante  cherchée  est 
parallèle  aux  composantes  et  égale  à leur  somme. 

Pour  déterminer  le  point  O où  sa  direction  KC 
coupe  la  ligne  mn,  je  prolonge  les  lignes  Am  et  Bn 
jusqu’à  ce  qu’elles  rencontrent  la  ligne  ni" n aux 
points  ni  et  n •,  les  deux  quadrilatères  mm" KO  et, 


Digitized  by 


LIVRE  I.  STATIQUE.  /,i 

nn"K  O,  sont  des  parallélogrammes  ; si  donc  on  prend 
la  diagonale  Km,  pour  représenter  la  force  P',  ses 
composantes  S et  P seront  entre  elles  comme  les 
côtés  m’K  et  KO:  et  de  même,  si  l’on  représente 
la  force  Q'  par  la  diagonale  Kn,  ses  composantes 
S et  Q seront  proportionnelles  aux  côtés  ri  K et 
KO  ; donc,  à cause  de  m*A  = mO , n'K  = «O,  on. 
aura  ces  deux  proportions  : 

s : P ::  mO  : ko  , 
s : Q ::  no  : ko-, 

d’où  l’on  conclut 

P ; Q “ nO  mO  j 

çe  qui  montre  que  le  point  O coupe  la  ligne  mn 
en  deux  parties  mO  et  nO,  réciproquement  propor- 
tionnelles aux  forces  P et  Q , ce  qui  servira  à •dé- 
terminer sa  position  sur  la  ligne  mn. 

On  peut  observer  que  cette  proportion  est  indé- 
pendante de  l’angle  sous  lequel  la  ligne  mn  coupe 
les  parallèles  mA  et  mB  de  manière  qu’elle  a lieu 
pour  toute  droite  menée  au  hasard  par  le  point  O, 
et  aboutissant,  de  part  et  d’autre,  à ces  deux  lignes. 

Cette  proportion  donne  ces  deux  autres  : 

P : P ■+■  Q nO  : mn, 

Q : P -f-  Q mO  : mn-, 

donc,  à cause  que  la  résultante  R est  égale  à P-\-Q, 
pn  aura 

P : Q : R no  : mO  : mn-, 
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où  l’on  voit  que  chacune  des  trois  forces  P,Q,R  est 
proportionnelle  à la  partie  de  la  ligne  mny  comprise 
entre  les  directions  des  deux  autres. 

33.  Ce  dernier  résultat , énoncé  de  cette  manière, 
convient  également  au  cas  où  les  composantes  P et  Q 
sont  dirigées  en  sens  contraires.  En  effet,  soit,  dans 
ce  cas,  mA  et  nB  ( fig.  g ),  les  directions  de  ces 
forces,  et  pour  fixer  les  idées,  supposons  Q~>P. 
Décomposons  la  force  Q en  deux  forces  parallèles , 
agissant  dans  le  même  sens,  dont  l’une  soit  égale 
et  contraire  à la  force  P,  et  dont  l’autre  soit  une 
force  inconnue.  La  direction  de  la  première  sera  la 
ligue  mA'  ; représentons  par  OC  la  direction  in- 
connue de  la  seconde  , et  sa  grandeur  par  R.  La 
force  Q étant  la  résultante  des  forces  P et  R , qui 
agissent  dans  le  même  sens,  on  aura,  d’après  ce  qui 
précède, 

Q~  P-+-R,  ou  R—Q  — P ; 
et,  de  plus, 

p :’r  : Q ::  nO  : mn  : mO. 

Or,  en  substituant  à la  force  Q ses  deux  com- 
posantes, les  deux  forces  données  P et  Q sc  trou- 
veront remplacées  par  trois  forces , savoir,  les  detix 
forces  P appliquées  au  point  m , et  la  force  R ap- 
pliquée au  point  O : les  deux  premières  se  détrui- 
sent ; il  ne  reste  que  la  force  R , qui  équivaut  à elle 
seule,  aux  deux  forces  données,  et  qui  est  par  con- 
séquent leur  résultante.  Doue,  dans  le  cas  que  nous 
examinons,  la  résultante  est  égale  à la  différence 
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des  deux  composantes  , elle  agit  dans  le  sens  de  la 
plus  grande,  et  l’on  a entre  ces  trois  forces  et  les 
droites  mO,  nO,  mn  , interceptées  entre  leurs  direc- 
tions, les  mêmes  rapports  que  précédemment. 

54-  On  résoudra  maintenant , sans  peine,  tous  les 
problèmes  qu’on  peut  proposer  sur  la  composition 
et  la  décomposition  des  forces  parallèles,  et  nous 
croyons  superflu  d’entrer  dans  aucun  détail  à ce 
sujet;  mais  le  cas  des  forces  qui  agissent  en  sens 
opposés,  présente  une  circonstance  particulière  qu’il 
est  important  de  faire  remarquer. 

Dans  ce  cas,  la  proportion 

p : R ::  «o  : mn, 

donne,  en  y mettant  pour  R sa  valeur  Q — P, 

©r,  cette  valeur  de  nO  fait  Voir  que  quand  les  forces 
Q et  P sont  dirigées  eirsens  contraires,  le  point  O, 
qui  est  le  point  d’application  de  leur  résultante  sur  la 
droite  mn,  s’éloigne  indéfiniment  à mesure  que  la 
force  Q approche  d’être  égale  à la  force  P;  en  même 
tems  la  résultante  diminue , et  enfin  , lorsqu’on 
a Q=P,  le  calcul  donne  une  résultante  nulle,  placée 
à une  distance  infinie  des  composantes. 

Mais  dans  la  réalité,  deux  forces  parallèles,  égales 
et  contraires,  mais  non  directement  opposées, 
n'ontpasde  résultante  ; et  en  effet,  si  elles  pouvaient 
être  remplacées  par  une  force  unique,  il  11’y  aurait 
pas  de  raison  pour  que  celle-ci  agit  plutôt  dans  le  sens  ^ 
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de  l’une  des  forces  égales  que  dans  le  sens  de  l’autre; 
car  tout  est  absolument  semblable  par  rapport  à ces 
deux  forces.  Au  reste,  ce  cas  est  le  seul  où  deux 
forces  parallèles  ne  puissent  pas  être  réduites  en  une 
seule. 

35.  Considérons  actuellement  un  nombre  quel- 
conque de  forces  parallèles  dont  une  partie  agit  dans 
un  sens  et  l’autre  dans  le  sens  opposé,  qui  sont 
situées  ou  non  situées  dans  un  même  plan,  et  ap- 
pliquées à des  points  invariablement  liés  entre  eux, 
par  exemple,  à ditférens  points  d’un  corps  solide. 

En  composant  deux  de  ces  forces  en  une  seule  , 
puis  celle-ci  et  une  troisième  encore  en  une  seule, 
et  aiusi  de  suite  , on  parviendra  à déterminer  la 
grandeur  et  la  position  dans  l’espace  de  la  résul- 
tante de  toutes  les  forces  données,  à moins  que  les 
deux  dernières  forces  qu’on  aura  à considérer,  ne 
tombent  dans  le  cas  d’exception  du  numéro  précé- 
dent. Cette  résultante  sera  évidemment  parallèle  à 
la  direction  commune  des  composantes;  de  plus, 
elle  sera  égale  à la  somme  de  celles  qui  agissent  dans 
un  sens,  moins  la  somme  de  celles  qui  agissent  eu 
sens  contraire,  et  elle  agira  dans  le  sens  de  la  plus 
grande  somme.  Si  donc  on  regarde  les  unes  comme 
positives  et  les  autres  comme  négatives  ( na  io  ),  et 
qu’on  les  représente  toutes  par  P,  P P",  etc.,  et 
leur  résultante,  par  Jty  on  aura  toujours 

Il  P + P'  + P"  + etc. 

3G.  Si  les  forces  données  viennent  à tourner  au- 
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tour  de  leurs  points  d’application,  sans  cesser  d’être 
parallèles,  la  résultante  tournera  pareillement  autour 
g'd’uu  des  points  de  sa  direction  ; car  son  point  d’ap- 
plication qu’on  trouve  en  composant  deux  à deux 
les  forces  données,  ne  dépend  en  aucune  manière 
de  la  direction  commune  de  ces  forces  ; de  sorte 
qu’il  reste  le  même  quand  cette  direction  vient  à 
changer. 

Ainsi,  par  exemple,  supposons  que  les  forces  pa- 
rallèles sont  au  nombre  de  trois,  P,  P1  et  P ",  dirigées 
suivant  les  droites  mA , tri  si'  et  tri  si’  ( fig.  io)j  soit 
d’abord  nB  la  direction  de  la  résultante  de  P et  P'y 
qui  sera  égale  à P -{-P'  ; soit  ensuite  ri  B'  la  direc- 
tion de  la  résultante  des  forces  P-\-ly  et  P",  et  ob- 
servons que  la  ligure  suppose  que  P " agit  en  sens 
contraire  de  P et  de  P',  et  qu'on  a P1  P -{-P'. 
Maintenant , concevons  que  les  trois  forces  P , P" 
et  P"  tournent  autour  des  points  m,m , «/,  en  con- 
servant leur  parallélisme  et  le  sens  dans  lequel  cha- 
cune d’elles  est  dirigée,  et  soient  ma , m'a,  tria  , leurs 
nouvelles  directions.  Dans  ce  nouvel  état,  la  résul- 
tante des  forces  P et  ly  rencontrera  la  droite  mm  au 
même  point  n qu’auparavant,  puisque  la  position  de 
ce  point  ne  dépend  que  du  rapport  des  composantes 
et  est  indépendante  de  l’angle  que  la  droite  nuri  fait 
avec  leur  direction  (n°  ori).  Par  la  même  raison  , la 
résultante  de  P -J-  P'  et  P”  rencontrera  toujours  le 
prolongement  de  la  droite  ««/au  même  point  ri;  par 
conséquent  les  trois  forces  données,  tournant  au- 
tour des  points  m,  m et  tri,  leur  résultante  tournera 
de  même  autour  du  point  ri. 
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57.  Nous  appellerons  centre  des  forces  parallèles, 
le  point  dans  lequel  viennent  se  couper  toutes  les 
directions  successives  de  la  résultante,  quand  les  ♦ 
composantes  tournent  autour  de  leurs  points  d’ap- 
plication respectifs. 

D’après  cette  définition , il  est  évident  que  si  un 
corps  solide  est  sollicité  par  un  nombre  quelconque 
de  forces  parallèles,  que  l'on  détermine  le  centre  de 
ces  forces  et  qu’on  le  suppose  fixe,  l’équilibre  aura 
lieu  dans  toutes  les  positions  que  le  corps  peut 
prendre  autour  de  ce  point , pourvu  que  les  forces 
donuées  restent  toujours  parallèles  et  appliquées  aux 
mêmes  points  du  corps;  car  alors  leur  résultante 
passera  constamment  par  le  point  fixe,  ce  qui  suffit 
pour  quelle  soit  détruite. 

On  verra , par  la  suite,  combien  le  centre  des 
forces  parallèles  est  important  à considérer  dans  les 
questions  relatives  à l’équilibre  et  au  mouvement  des 
corps  pesans.  Eu  attendant,  nous  allons  déterminer 
ses  trois  coordonnées  en  fonction  de  celles  des  points 
d’application  des  composantes. 

u8.  Désignons  par  m , m , tri ",  etc.  ( fig.  11  ),  les 
points  d’application  des  forces  P,  P" , P" , etc.  ; me- 
nons arbitrairement  trois  axes  rectangulaires  Ox, 
Uy,  Oz , qui  seront  ceux  des  coordonnées;  soient 
x,  y,  z,  les  coordonnées  du  point  m,  respective- 
ment parallèles  à ces  axes;  x',  y’,  z , celles  de  m ; 
x" , y" , 2%  celles  de  ru";  etc.  Toutes  ces  quantités 
sont  données,  et  peuvent  être  positives  ou  négatives 
suivant  la  position  des  points  m , rn,  tu ",  etc.  , par 
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rapport  aux  plans  des  coordonnées.  Désignons  en- 
core par  p,  p',  p",  etc.,  les  projections  de  m, 

m,  ni,  etc. , sur  le  plan  des  x,jr  ; de  sorte  qu’on  ait 

z = mp,  z'=m'p',  z"=m"p",  etc. 

Enfin, représentons,  par xt,j/f  zf,  les  coordonnées 
du  centre  des  forces  parallèles  , dont  il  s’agit  de 
trouver  les  valeurs. 

Considérons  d'abord  les  deux  forces  P et  P '.  Soit 

n,  le  point  où  leur  résultante  coupe  la  droite  mm'  ; 
soit  aussi  q,  la  projection  du  point  n,  sur  le  plan  des 
x,  j;  par  le  point  m,  menons  une  parallèle  à la  ligne 
pp , qui  rencontre  la  ligne  nq , en  un  poiut  a,  et 
la  ligne  m'p,  en  un  point  b : nous  aurons 

[mm  ; nm  ::  m'b  : na. 

Or,  d’après  le  n°  3a,  nous  avons 

m'm  : nm  P + P'  : P'  ; 
de  ces  deux  proportions,  on  conclut 
(P+P').na=  P’. m’b-, 

mais,  à cause  de  aq  = bp’  = mp , on  a l’équation 
identique 

(P  + PO . aq  - P . mp  + P’ . bp'  -, 

ajoutant  ces  deux  équations,  il  vient 

(P  + P') . nq  — P . mp  + P' . mp'  = Pz+P,z'.  ( i ) 

La  figure  suppose  les  deux  forces  P et  P'  diri- 
gées dans  le  même  sens,  et  les  trois  points  ni, ni  et  «, 
au-dessus  du  plan  xOj-,  mais  si  ces  forces  agissaient 
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en  sens  contraire  l'une  de  l’autre,  ou  bien  que  ce.1 
points  tombassent  de  différens  côtés  du  plan , il  est 
aisé  de  s’assurer  que  l’équation  (r)  subsisterait  éga- 
lement, en  ayant  égard  aux  sigues  des  quantités 
quelles  renferment. 

Cela  posé,  joignons  le  point  n au  point  /ri  , et 
soit  ri,  le  point  d’application  de  la  résultante  des 
forces  P-\-ly  et  P ",  sur  la  droite  n/ri  ; soit  de  plus 
y',  la  projection  de  ce  point  sur  le  plan  des  x,  y ; 
l’équation  (i)  deviendra,  relativement  à ces  forces 
et  à leur  résultante  P-j-P'-j-P", 

(P  4-  P + P") . ri  q'  — (P+  P'),  nq  4-  P"  ri. 

Joignons  encore  le  point  ri  au  point  tri  ; soit  n", 
le  point  où  la  résultante  des  forces  P-\-P'-\-li’  et  Pm, 
coupe  la  droite  rim",  et  q",  sa  projection  sur  le  plan 
des  x,  y : nous  aurons,  en  vertu  de  l’équation  (i) 
appliquée  à ces  forces , 

(P+P'+  P“+ P"') . ri  qr = (P+P'+P")  ■ ri  P' "ri". 

Pour  fixer  les  idées , supposons  que  les  forces  pa- 
rallèles que  l’on  considère  sontau  nombre  de  quatre; 
en  sorte  que  ri  soit  le  centre  des  forces  parallèles 
dont  on  cherche  les  coordonnées  , et  qu’on  ait 
ri<f—zt.  En  ajoutant  les  trois  dernières  équations,  il 
vient 

( P + P'  + P" + P*) . = P z + P' ri  + F’ri'+P'ri’, 

équation  qui  donne  la  valeur  de  s/ , et  qu’on  peut 
étendre  à un  nombre  quelconque  de  forces  parallèles 
P,  P',  P",  P",  etc.',  positives  ou  négatives, aussi  bien 

tque 
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que  les  coordonnées  z,  z',  z , etc.  En  substituant 
dans  son  premier  membre,  la  résultante  R à la  place 
de  la  somme  des  composantes,  nous  aurons  géné- 
ralement 

Rz,  — Pz  + P' z -f  P" z -f-  etc. 

3q.  On  appelle  moment  d’une  force  par  rapport  a 
un  plan,  le  produit  de  cette  force  par  la  perpendi- 
culaire abaissée  dé  son  point  d’application  sur  ce 
plan.  Ainsi,  Rzt,  Pz,  P'z , etc.  sont  les  momens 
des  forces  R,  P,  P‘ , etc. , par  rapport  au  plan  x()jy 
et  l’équation  qu’on  vient  de  trouver  renferme  ce 
théorème  : 

Le  moment  de  la  résultante  dun  nombre  quelconque 
de  forces  parallèles , par  rapport  à un  plan  choisi 
arbitrairement , est  égal  à la  somme  des  momens  de 
ces  forces,  par  rapport  au  même  plan. 

Ces  momens  peuvent  être  positifs  ou  négatifs  : ils 
sont  positifs,  quand  la  force  et  l’ordonnée  de  son 
point  d’application  sont  de  même  signe  ; négatifs, 
dans  le  cas  contraire. 

4o.  En  prenant  de  même  les  momens  des  forces 
P,  P" , P" , etc. , par  rapport  aux  plans  des  x,  s et 
des^‘,  s,  on  aura 

Ry/  = Py  4"  P' y’  4-  P" y ' 4*  etc. 

Rx,  = Px  4-  P x 4-  P" x"  -h  etc.  \ 

Ces  deux  équations,  jointes  à la  précédente,  dé- 
termineront, d’une  manière  fort  simple,  la  position 
du  centre  des  forces  parallèles,  c’est-à-dire,  les  va- 
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leurs  de  ses  trois  coordonnées  xt,  y,,*,-  En  menant* 
par  ce  point,  une  parallèle  à la  direction  commune 
des  forces,  on  aura  la  position  de  leur  résultante;  le 
signe  de  la  va’eur  trouvée  plus  haut  (n°35),  fera  con- 
naître le  sens  daus  lequel  elle  agit  suivant  cette  ligne. 

La  somme  des  momens  des  forces  P,  P',  etc.  est 
huile  par  rapport  à tout  plan  passant  par  le  centre 
des  forces  parallèles;  car  en  prenant  ce  plan  pour 
'celui  des  x,y,  on  devra  avoir  zt  = o;  d’où  l’on 
Conclut 

Pz  4-  PV  + PV  4-  etc . = o. 

Au  reste,  le  centre  des  forces  parallèles  suppose 
toutes  les  forces  données , réductibles  à une  seule  1 
il  n existe  pas  quand  ces  forces  se  réduisent  à deux, 
égales  et  contraires,  mais  non  directement  opposées; 
et  en  effet,  le  calcul  donne,  daus  ce  cas,  des  va- 
leurs infinies  pour  les  coordonnées  xt , y,  , s,  , 
puisqu’alorsla  somme  des  quantités  P , P ',  P ",  etc. 
est  égale  à zéro,  ce  qui  rend  nul  le  dénominateur  R 
commun  à ces  valeurs. 

4i.  Lorsque  tous  les  points  d’application  m,  m, 
m",  etc.  sont  situés  daus  un  plan  donné , le  centre 
des  forces  parallèles,  s’il  existe,  est  aussi  compris 
dans  ce  plan,  et  sa  position  ne  dépend  plus  que  de 
deux  coordonnées.  On  peut  prendre  le  plan  donné 
pour  celui  des  x , y ; ou  a alors  2 = 0,  z'  = o( 
t"  = o , etc.  ; par  conséquent  z/  = o , et  les  valeurs 
xle  x,  et  yt  sont  déterminées  par  les  deux  équations 
du  11e  précédent. 

bi  tou#  ces  points  ni,  m , m ",  etc.  sont  rangés  sut 
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Htte  même  droite,  cette  ligne  contiendra  le  centre 
des  forces  parallèles,  et  pour  le  trouver,  il  suffira 
de  déterminer  sa  distance  à un  point  de  cette  même 
droite.  En  la  prenant  donc  pour  l’axe  Ox,  on  aura 
jr  = a,  y = o,  etc. ; 3=0,  z'  = u , etc.  ; donc 
jr/—oi  s ==o,  et  la  valeur  de  xJ  sera  donnée  par 
cette  équation 

Px,  = Px  + P'x  + P"x"  + etc. 

Supposons,  par  exemple,  que  les  forces  P,  P,  Pi 
etc.  sont  au  nombre  de  cinq,  disposées  comme  dans 
la  figure  12;  si  nous  regardon»  les  distances  Ont , 
Ont,  Om ",  ou  x,  x',  x*,  comme  positives  , il  faudra 
regarder  les  distances  Orri ",  Om'r , oux*,  x'T,  comme 
négatives;  et  de  même  les  forces  P,  P,  P"  qui 
agissent  suivant  les  droites  mA , rri  A’ , m"A ",  étant 
positives,  les  forces  P et  P"  qui  agissent  dans  le 
Sens  opposé,  suivant  les  droites  tri  A',  tri'  A ",  seront 
négatives.  Soit  en  outre 

Om~ i,  'Om'—Z,  Om"=5  , Omm= — 2,  Om"— — 3, 
. P- 1,  P = — 5,  P"— 6,  Pm——4,  P‘T=4, 

les  valeurs  numériques  de  ces  forces  et  de  ces 
lignes;  nous  aurons 

R = P -+-  P + P"  + P*+P"  = 3 ; 
et  de  plus 

axy=  1 — i5  + 3o  + 8 — ta  = 12; 
doù  l’on  tire  xt  — 6.  Prenant  donc,  à partir  du 

4-  *> 
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point  O,  (lu  côté  (les  distances  positives,  une  ligne 
On  égale  à 6,  ou  sextuple  de  O/n , le  point  n sera 
le  centre  des  forces  parallèles,  c’est-à-dire,  le  point 
où  la  résultante  vient  couper  la  ligne  On.  La  valeur 
de  R étant  positive,  la  résultante  agira  dans  le  sens 
des  forces  P,  P* , P ou  suivant  la  droite  nB  ; et 
comme  elle  est  représentée  par  le  nombre  2 , il 
s'ensuit  qu’elle  est  double  de  la  force  P,  prise  pour 
unité. 

/fît.  Les  conditions  d’équilibre  du  système  des 
forces  parallèles  P,Jy,  P',  etc.,  se  déduiront  aisé- 
ment de  la  théorie  qu’on  vient  d’exposer.  En  effet, 
s'il  n existe  aucun  point  fixe  dans  le  système,  il  faut 
pour  l’équilibre  qft’en  séparant  une  de  ces  forces , 
par  exemple , la  force  P,  toutes  les  autres  aient  une 
résultante  égale  et  directement  opposée  à cette 
force.  Soit  donc  R'  la  résultante  des  forces  P' , 
P“,  etc.;  puisque  les  forces  P et  R'  sont  égales  et 
dirigées  en  sens  contraires,  les  quantités  P et  R! 
doivent  être  égales  et  de  signes  différens;  on  doit 
donc  avoir  P -f-  R'  — o ; mais  R'  est  égale  à la 
somme  des  composantes  P P",  etc.  (n°  35)  : donc 
011  a,  pour  première  équation  d’équilibre, 

P + P'+P"  + elc.  =0.  fi) 

Il  reste  encore  à exprimer  que  ces  deux  forces  R' 
et  P sont  directement  opposées. 

Pour  cela,  soit  a,  £,  y , les  coordonnées  du 
centre  des  forces  parallèles  F,  P",  etc.,  de  manière 
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qu'on  ait 

R!  et  z=P'x'  -f-  P 'ja"  -f-  etc. , 

R'Q  =s  P* y'  -j-  P“y"  -J-  etc. , 

R' y = P'z  + P"  z + etc. 

Ce  centre  est  le  point  d’application  de  la  résul- 
tante R ; il  est  donc  nécessaire  qu’il  se  trouve  sur 
la  direction  de  la  force  P,  pour  que  R soit  direc- 
tement opposée  à cctte‘force;  ou,  ee  qui  revient  au 
même,  ce  centre  et  le’Point  m,  auquel  est  appli- 
quée la  force  P,  doivent  être  sur  une  même  droite 
parallèle  à la  direction  commune  des  forces  données. 
Si  donc  on  prend,  pour  simplifier,  le  plan  des  x,  y 
perpendiculaire  à cette  direction,  il  faudra  que  ces 
deux  points  soient  situés  sur  une  même  perpendi- 
culaire à ce  plan;  ils  auront  alors  la  même  projec- 
tion sur  ce  plan  ; par  conséquent  leurs  coordonnées 
parallèles  aux  axes  des  x et  des^,  seront  les  mêmes  t 
c’estrà-dire , qu’on  aura 

*=zx,  C=y. 

Substituant  donc  x et^*,  à la  place  de  a et  £,  dans 
les  deux  premières  équations  précédentes,  et  obser- 
vant que  R — — P,  il  vient 

Px  + P'x[  + P°x" -f-  etc.  ~ o,  i 
P y -J-  P’y'  -f-  P"y"  etc.  = o ; J 

équations  qui  signifient  que  la  somme  des  momens 
des  forces  P,  P' , P ",  etc.  est  nulle,  par  rapport  aux 
plans  des  x , z et  des^',  3,  qui  sont  parallèles  à leur 
direction. 

Ainsi  l’équilibre  de  <Æs  forces  exige  que  l’équa- 
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lion  (i)  et  les  équations  (2)  aient  lieu  en  même 
temps.  Réciproquement  quand  ces  trois  équations 
sont  satisfaites  , l'équilibre  existe  ; car  si  l’on  consi-t 
dère  la  résultante  R de  toutes  ces  forces  moins  une* 
pn  aura,  en  vertu  des  équations  (2), 

K*=  — Px,  Tt'C  = — Py} 

et  en  vertu  de  l’équation  (1  )*, 


par  conséquent 

a = x,  C = y, 

d’où  l’on  peut  conclure  que  cette  résultante  est  égale 
et  directement  opposée*  à la  force  P qu’on  avait 
omise. 

Concluons  donc  que  pour  l’équilibre*  d’un  sys-v 
tème  de  forces  parallèles,  il  est  nécessaire  et  il  suffit 

i°.  Que  la  somme  de  ces  forces  soit  égale  à zéro ; 

2°.  Que  la  somme  de  leurs  mornens  soit  nulle,  par 
rapport  h deux  plans  parallèles  à leur  direction. 

45.  Si  la  seconde  condition  était  seule  remplie  , 
les  forces  données  auraient  une  résultante  égale  à 
leur  somme,  dont  la  direction  coïnciderait  avec  l’in- 
tersection des  deux  plans  ; car  si  l’on  cherche  sa 
distance  à chacun  de  ces  plans,  on  la  trouvera  nulle, 
en  vertu  des  équations  (2).  En  supposant  donc  que 
cette  intersection  contienne  un  point  fixe,  la  résul- 
tante sera  détruite  et  l’équilibre  aura  lieu;  d'où  il 
suit  que  quand  un  corps  solide,  auquel  sont  appli- 
quées des  forces  parallèles,*  est  retenu  par  un  point 
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fixe , il  suffit  pour  l'équilibre,  que  la  somme  des  mo- 
mens  de  ces  forces  soit  nulle  par  rapport  à deux 
plans  menés  par  ce  point  parallèlement  à leur  di- 
rection. 

Lorsque  ce  point  fixe  sera  le  centre  de»- forces 
parallèles,  la  somme  des  motnens  sera  nulle  par 
rapport  à tous  les  plans  menés  par  ce  point 
(n°  ^o)  ; par  conséquent  les  forces  se  feront  équilibre 
autour  de  ce  point,  quelle  que  soit  leur  direction 
commune  , ce  que  nous  savions  déjà  (n°  37). 

§.  II.  Composition  et  Equilibre  des  forées  dirigées 
dans  un  meme  plan. 

44.  Représentons  toujours  les  forces  données  par 
P,  P y P , etc. , et  supposons-les  dirigées  dans  un 
plan  donné  et  appliquées  à des  points  matériels,  liés, 
entre  eux  d’une  manière  invariable.  Pour  les  réduire 
au  moindre  nombre  possible,  on  prendra  la  résul- 
tante de  P et  P y en  les  prolongeant  jusqua  leur 
point  de  concours,  comme  dans  le  n°  29,  ou  bien 
en  les  traitant  comme  des  forces  parallèles,  si  effec- 
tivement elles  sont  parallèles;  on  réduira  ensuite 
de  la  même  manière  cette  résultante  et  la  force  P“t 
en  une  seule  force  ; celle-ci  et  la  force  Pmy  de  même 
en  une  seule  force  qui  remplacera  les  quatre  forces 
P , P y P , P:  quand,  par  cette  suite  d’opérations,  on 
aura  épuisé  tontes  les  forces  données,  la  dernière 
résultante  sera  celle  de  ces  forces. 

Un  système  de  forces  dirigées  dans  un  même  plan, 
peut  donc,  en  général  x être  remplacé  par  une  fortq. 
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unique.  Je  dis  en  général , car  ce  résultat  est  sujet 
à la  même  exception  que’la  composition  des  forces 
parallèles.  En  effet,  si  les  deux  dernières  forces  dont 
on  doit  prendre  la  résultante,  se  trouvent  égales, 
parallèles,  dirigées  en  sens  contraires  sans  être  di- 
rectement opposées,  il  sera  impossible  de  les  ré- 
duire en  une  seule,  et  l’on  devra  conserver  ces  deux 
forces  pour  remplacer  les  forces  données. 

Lorsque  ces  forces  admettent  une  résultante,  elle 
est  nécessairement  déterminée  de  grandeur  et  de 
position  ; de  sorte  qu’on  parviendra  toujours  à la 
même  résultante  définitive  , quel  que  soit  l’ordre 
dans  lequel  on  prenne  les  forces  P,  ly , P",  etc.  ; car 
s'il  existait  deux  forces  différentes  dont  chacune  fut 
équivalente  à ce  système  de  forces,  il  faudrait  que 
l’une  de  ces  deux  résultantes,  étant  prise  en  sens 
contraire  de  sa  direction,  fit  équilibre  à l’autre,  sans 
lui  être  égale  et  directement  opposée  , ce  qui  est 
impossible.  Mais  il  n’en  est  plus  de  même  quand  les 
forces  données  se  réduisent  à deux  forces  parallèles, 
non  réductibles  à une  seule  : deux  forces  de  cette 
espèce  ne  sont  point  déterminées  en  grandeur  et  en 
direction;  au  contraire,  on  s’assure  aisément  qu’elles 
peuvent  être  remplacées,  d’une  infinité  de  manières 
différentes,  par  deuV  autres  forces  de  la  même  es- 
pèce, qui  leur  sont  équivalentes,  et  qui  n’ont  ce- 
pendant ni  la  même  direction,  ni  la  même  grandeur 
que  les  premières. 

45.  Maintenant  cherchons  la  valepr  de  la  résul- 
tante des  forces  P,  P',  P’,  etc.,  quand  elles  en  ont 
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une,  et  l’équation  de  la  droite  suivant  laquelle  elle 

agit\  • 

Soient/;?, ni , m",  etc.  (fig.  i5),  les  points  d’appli- 
cation des  forces  P,  F , P',  etc.  ; mC, ni C ,rn  C' , etc. , 
leurs  directions;  dans  le  plan  qui  contient  toutes  «es 
lignes,  menons  deux  axes  rectangulaires  Ox  et  Oy; 
désignons  par  x et^',  les  coordonnées  de  ni  rappor- 
tées à ces  axes  ; par  x'  et y',  celles  de  ni.;  par  x"  et 
y",  celles  de  ni';  etc.  Conformément  au  n®9,  conce- 
vons, par  chacun  des  points  ni,  ni,  etc. , des  droites 
parallèles  4 ces  axes  , et  dirigées  dans  le  sens  des 
coordonnées  positives  : ces  droites  sont  mA  et  mB 
pour  le  point  m : les  angles  AmC  et  BmC  serviront 
donc  à fixer  la  direction  mC,  et  nous  supposerons 
AniC=a,  B/nC==€.  Nous  représenterons  de  même 
par  a!  et  £',  les  angles  relatifs  à la  direction  ni  C , qui 
sont  A'iriC'  et  B'mC'  ; par  a."  et  Q" , les  angles 
A’niC  et  If  m"  Cy  qui  déterminent  la  direction 
ni  C',  etc.  Tous  ces  angles  peuvent  être  aigus  ou 
obtus;  ils  sont  censés  donnés,  ainsi  que  les  coor- 
données des  points  ni,  rn , ni",  etc.  , et  les  quantités 
P,  F,  P",  etc. 

Cela  posé , je  décompose  chacune  des  forces 
P,  F,  P',  etc.  en  deux  forces,  l’une  parallèle  à 
l’axe  Ox,  l'autre  parallèle  à l’axe  Oy  : les  compo- 
santes de  la  force  P sont  P. cos. a et  P.cos.^ 
(n°  20)  ; celles  de  F sont  F.cos.a.'  et  F.cos.Ç';  etc. 
De  celte  manière  , les  forces  données  sont  rempla- 
cées çar  deux  systèmes  de  forces  parallèles.  Soit  X, 
la  résultante  des  composantes  parallèles  à Ox,  et  Y , 
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celle  des  composantes  parallèles  à.  Oy  : nous  aurons 

( n°  3î>  ) 

X—  P .cos.  *+  P'  .cos.  dL  -f-  P" . co« . a."  -f-  etc. 

Y z=  P .cos.C -J-P'.cos.C'  + P" ,coiX“  -4-  etc. 

Désignons  en  outre  par  yt,  l’ordonnée  du  point  o « 
la  force  X coupe  l’axe  Oy.  Il  est  permis  de  prendre 
pour  points  d’application  des  composantes  de  cette 
force,  les  points  où  leurs  directions  viennent  couper 
ce  même  axe.  Alors  tous  les  points  d’application 
étant  rangés  sur  la  droite  Oy  , à des  distances 
y, y', y",  etc.  du  point  O,  on  aura,  d’après  le  n°  4i> 

Xyt  — y P . cos . a.  -\-y'P'  .cos  .a!  +y"  P" . cos . ee"  — f-  etc. 

Et  de  même,  en  appelant  xjt  l’ordonnée  du  point 
où  la  force  Y rencontre  l’axe  Ox,  on  aura 

Y < t — xP.cos.C -f-j/P'.  cos.  C -f-  x"P" . cos.ff"  -f-  etc. 

Les  valeurs  de  x/  et  de yt  étant  données  par  ces 
deux  équations,  nous  connaîtrons  les  parallèles  aux 
axes  Ox  et  Oy,  suivant  lesquelles  agissent  les  forces 
X et  Y ; je  suppose  que  nE  et  nF  sont  ces  deux 
droites,  qui  se  coupent  au  pointu,  que  je  prends  pour 
leur  point  commun  d’application;  je  cherche  ensuite 
leur  résultante  par  la  règle  connue  : en  appelant  R, 
cette  résultante,  a ét  b,  les  angles  que  sa  direction 
inconnue  fait  avec  les  droites  nE  et  nF}  et  en  ob- 
servant que  l’angle  EnF e st  droit,  on  aura  (n^ao) 


r = y X* + Y*  i 


cos.a= 


X 

~R* 
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Cette  résultante  R est  celle  de  tontes  les  forces 
données  P,  P ',  P“,  etc.  ; or,  puisque  les  valeurs  de 
AT  et  Y sont  déterminées  , en  fonction  de  quantités 
données,  il  s'ensuit  que  la  valeur  de  R et  des  angles 
a et  b relatifs  à sa  direction , sont  aussi  connus  ; de 
plus,  nous  connaissons  les  coordonnées  xt  et yt  d’un 
point  n de  cette  direction  ; par  conséquent  cette 
force  est  complètement  déterminée  de*grandeur  et 
de  positioh. 

46.  On  déduit  immédiatement  de  cette  détermi- 
nation , l’équation  de  la  droite  suivant  laquelle  la 
résultante  est  dirigée:  la  tangente  de  l’angle  que  fait 
cette  droite  avec  l'axe  Ox,  est  évidemment  exprimée 

1 ço s. b • . » « » Y j*  » 

par  le  rapport  — - — , qui  est  égal  a , d apres  110s 

équations;  d’ailleurs  elle  doit  passer  par  le  point  «, 
dont  les  coordonnées  sont  xt  etjr,  ; donc  en  appe- 
lant s et  /,  les  coordonnées  d’un  point  quelconque, 
son  équation  sera 

l—y<  = x •(*“ Æ'); 

ou , ce  qui  est  la  même  chose , 

Xt  — Ys  — Xy  — Yxr 
Mais  en  faisant,  pour  abréger, 

L—P(y.  cos.  <t — x.  cos.C)-hP'(y'.  cos.  et' — x'.  cos.  C'J-f-etc. , 

lçs  valeurs  précédentes  de  Xjrt  et  Yjct , donneront 
— Yx,  = L ; par  conséquent  l’équation  de  1a 
résultante  deviendra 

Xt—Ys  — L.  (1) 
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Celte  équation  étant  construite,  fera  connaître  la 
position  de  la  résultante  dans  le  plan  des  compo- 
santes ; mais  on  ignorera  encore  le  sens  de  son  ac- 
tion suivant  la  droite  construite,  et  pour  le  déter- 
miner, il  faudra  faire  attention  au  signe  de  cos. a ou 
de  cos . b}  ou  bien  à celui  de  X ou  de  Y. 

47.  Toutè  cette  analyse  suppose  les  composantes 
parallèles  à Ox , réductibles  à une  seule  force,  ainsi 
que  les  composantes  parallèles  à l’axe  Oj  ; il  faut 
donc,  pour  la  compléter,  examiner  les  cas  parti- 
culiers où  ces  réductions  sont^impossibles. 

Lorsque  ces  deux  systèmes  de  forces  parallèles  se 
réduisent  chacun  à deux  forces  égales  et  contraires  , 
mais  non  directement  opposées,  on  voit  sans  peine 
que  ces  quatre  forces  peuvent  être  réduites  à deux', 
qui  seront  parallèles,  égales  et  contraires,  et  qui  ne 
sp  trouveront  point,  en  général,  directement  op- 
posées ; par  conséquent  les  forces  données  11’admet- 
t<*at  point,  dans  ce  cas,  une  résultante  unique.  Ou 
a alors,  à-la-fois  , Xf=  o et  U = o;  les  équations  du 
n°  45  donnent  donc 


c'est-à-dire,  que  le  calcul  donne  alors , comme  il 
arrive  toujours  en  pareil  cas  (n°  34) , une  résultante 
nulle,  située  à une  distance  infinie  des  composantes. 

Si  les  force;?  parallèles  à l’axe  des  x ont  une  ré- 
sultante qui  sera  égale  à leur  somme  X,  et  que  les 
forces  parallèles  à l’axe  des^-  se  réduisent  à deux, 
égales  et  contraires  , ces  trois  forces  se  réduiront 


LIVRE  I.  STATIQUE.  6ïi 

facilement  à une  seule  que  l’on  trouvera  égale  et 
parallèle  à X.  En  effet,  soit  gE  ( fig.  14  ),  la  di- 
rection de  la  force  X ; kF.  et  k'F,  les  directions 
contraires  des  deux  forces  parallèles  à l’axe  Oy  ; g} 
le  point  d’intersection  des  deux  lignes  kF  et  gE , 
que  nous  choisirons  pour  point  d’application  des 
forces  dirige'es  suivant  ces  droites.  Prenons  la  ré- 
sultante de  ces  deux  forces,  et  supposons  que  gD 
soit  sa  direction  , qui  rencontre  la  droite  k'F  au 
point  g ; transporlons-y  son  point  d’application  ; 
menons  par  ce  même  point,  la  droite  gE'  parallèle; 
à gE  ; puis  décomposons  cette  résultante  en  deux 
forces  dirigées  suivant  g'E'  et  g'k' , ou  parallèles 
aux  axes  Ox  et  Oy.  Il  est  évident  que  nous  retrou- 
verons la  force  X , et  une  force  égale  a celle  qui 
agissait  suivant  gF,  agissant  maintenant  suivant 
g'E  : cette  seconde  force  sera  égale  et  directement 
opposée  à la  force  dirigée  suivant  g'k'  ; elles  se  dé- 
truiront donc  mutuellement,  et  il  ne  restera  qu’une' 
force  X dirigée  suivant  g’E'  ; donc  celle-ci  sera  la 
résultante  des  trois  forces  données,  qui  étaient  di- 
rigées suivant  gEy  kF  et  k'F. 

On  verra  de  même  que  si  les  forces  parallèles  à 
l’axe  Oy  ont  uue  résultante  unique,  et  que  les  forces 
parallèles  à l’axe  Ox  se  réduisent  à deux , égales  et 
contraires  , ces  trois  forces  se  réduiront  à une  seule 
qui  sera  égale  et  parallèle  à la  première.  Ainsi , 
toutes  les  fois  que  les  deux  quantités  X et  Y ne  sont 
pas  nulles  à-la-fois,  les  forces  données  P,  F,  P"  y etc. 
admettent  une  résultante  unique  : quand  on  a seu- 
lement X=o , cette  résultante  est  parallèle  à l’axe 
0} , et  elle  est  parallèle  à l’axe  Oxf  quand  on  a I =0. 
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/}8.  On  ne  peut  pas  douter  que  l'équation  ( 1 ) n’ap*ï 
parlienne  à la  résultante  toutes  les  fois  qu’il  en  existe 
une,  même  lorsqu’elle  est  parallèle  à l’un  des  deuï 
axes;  car,  d’après  ce  qui  précède,  elle  appartient 
certainement  à la  direction  de  cette  force, lorsqu’elle 
fait  des  angles  quelconques  avec  ces  axes;  et  comme 
ce  .résultat  a lieu , quelque  petit  que  soit  l’un  de  ces 
angles,  il  s’ensuit  qu’il  subsiste  encore  à la  limite  où 
cet  angle  devient  nul,  et  la  force  parallèle  à l’axe. 

Si  l’on  fait  sufctessivement  T=o  et  X=o}  dans 
cette  équation,  on  trouve 

Xt  — L,  Ys  = — L-, 

équations  qui  appartiennent  à des  droites  parallèles 
à l’axe  des  x et  à l’axe  des^-,  et  qui  font  connaître 
leurs  distances  à ces  axes.  On  tire  de  la  première 

t 7=  ; et  cette  valeur  de  t exprime,  dans  la  fig.  i4> 

la  distance  de  la  ligne  g'E'  à l’axe  Ox , ou , ce  qui 
est  la  même  chose,  l’ordonnée  01  du  point  l où  cette 
direction  de  la  résultante  coupe  l’axe  Oj.  11  ne  sera 
pas  inutile  de  dire,  en  peu  de  mots,  comment  ou 
peut  vérifier  cette  valeur  de  01. 

4g.  Le  point  h étant  l’intersection  de  la  droite  kE 
avec  Taxe  Oj,  on  a d'abord  01=  Oh — hl ; mais  eu 
faisant  Oh=jn  on  a déjà  ( n°  45) 

Xyt  ~yP  .cos.  a -f-y'P' . cos . a/  y"P".  cos.  et"  + etc.  ; 

il  ne  reste  donc  plus  que  la  valeur  de  hl  h trouver. 

Pour  cela,  appelons  À la  force  dirigée  suivant  kFf 
s sa  distance  à l’axe  Oj,  5'lafurce  égale  et  contraire> 
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ttjui  agit  suivant  k'F',  et  s’  sa  distance  au  même  axe. 
En  considérant  que  S est  la  résultante  d’une  partie 
des  forces  P . cos  .Ç,  P' . cos . £',  etc. , parallèles  à cet 
axe,  et  que  X est  la  résultante  de  l’autre  partie,  on 
aura,  d’après  le  n°  41 , 

Ss  + S's'=xP. cos X -t-x'P'. cos .Q’-\-x"P" . cos-C-f- etc.  ; 
d’ailleurs  on  a 

s-s'=g’k,  hl=g'k',  S'  =-S, 
et  par  conséquent 

Ss  + S's’  = S.g'k-, 


mais  à cause  que  la  diagonale  g'g  du  rectangle 
ü'g'kg  est  la  direction  de  la  résultante  des  forces 
S et  X,  agissant  au  point  g'  suivant  les  côtés  g'h ' et 
g'k,  on  a aussi 

,,  , „ . g'k  ig'k' ::x:s} 

d ou  1 on  tire 

s'k'=hi=£  * 

On  aura  donc 


X.  Jil=xP. cos. C -f-x' P’ .cos. C^^x’P" .C06.C  + etc. } 

retranchant  celte  valeur  de  c^re  de  Xyt1  mettant  01 
à la  place  de^ — hl,  et  faisdht  attention  à ce  que  L 
représente  ( n°  46  ),  il  vient 

X.hl=L} 

résultat  qui  coïncide  avec  celui  du  n°  précédent. 
5o.  Pour  trouver  maintenant  les  conditions  d’équi- 
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libre  des  forces  P,  ly , P’,  etc. , données  en  gran- 
deur et  en  direction  , et  toutes  comprises  dans  un 
même  plan,  je  séparerai,  comme  dans  le  n°  42  , la 
force  P des  autres.  S’il  n’y  a aucun  point  fixe  dans 
le  système , il  faudra  , pour  que  ces  forces  se  dé- 
truisent , que  P' , P',  etc.  aient  une  résultante  égale 
et  contraire  à P : soit  R cette  résultante  ; u et  />',  les 
angles  qui  déterminent  sa  direction,  par  rapport  aux 
axes  Ox  et  Oj  ( fig.  1 3 );  nous  aurons  ( n°  45  ) 

R' . cos . a = P' . cos . a!  -f-  P" . cos.  a"  etc.  , 

R' . cos.  b'  = P'.cos.C  -f-  P" . cos. G"  etc.  ; 

et  pour  l’équation  de  la  droite  suivant  laquelle  cette 
résultante  agit  ( n°  46  ) , 

X't'  — Y' s'  — U,  (2) 

et  s'  étant  les  coordonnées  variables  : Xr  et  Y’ 
désignent  ici  , pour  abréger  , les  composantes 
R .cos.  a et  R.  cos.  b',  et  R représente  la  quantité 

P\ÿ ■ cos . »' — d . cos . C')-j-P"(y" . cos . <*" — x" . cos . etc.  ; 

de  manière  qu’en  comparant  ces  quantités  à leurs 
analogues  X,Y  et  L des  n°*  45  et  46,  on  a 

X'  = X — P. * Y’  — 1—  P. cos. C , 

L’  = L — P(y.  cos.  2 — x.cos.C). 

Les  deux  forces  P et  R devant  être  égales  et  di- 
rectement opposées , il  faut  d’abord  que  la  somme 
de  leurs  composantes,  suivant  chaque  axe  des  coor- 
données, soit  égale  à zéro;  il  faut  donc  qu’on^it 

JY' + P.  cosT  « = o,  } '+  P.  cos.C  — c ; 

OU  , 
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bu , ce  qui  est  la  même  chose  t 

X—  o,  Y — o. 

Mais  en  vertu  de  ces  deux  équations,  ces  forces  se- 
ront seulement  égales,  parallèles  et  dirigées  en  sens 
contraires  ; et  pour  qu’elle»  soient  directement  op- 
posées, il  faut  encore  que  le  point/»,  auquel  est 
appliquée  la  force  P,  se  trouve  sur  la  direction  de 
la  force  R'  ; donc  ses  coordonnées  x et  jr  doivent 
satisfaire  à l’équation  (2),  c’eSt-à-dire,  que  cette 
équation  doit  subsister,  quand  on  y fait  s'=x,  *'==/; 
ce  qui  donne  X’jr — Y'x=-L’-t  équation  qui  se  réduit  h 

L~  o, 

lorsqu’on  y met,  pour  X',  Y'  et  U,  leurs  valeurs»1 
11  résulte  de  là  que  ces  trois  équations 
X—o,  Y~o,  £ = o, 

• U 

sont  nécessaires  et  suffisent  pour  l’équilibre  des 
forces'  P,  P',  P° , puisqu’elles  expriment,  étant 
prises  toutes  trois  ensemble,  que  ces  forces  se  ré- 
duisent à deux , égales  et  directement  opposées.  En 
y mettant  pour  Xy  Y et  Z , ce  que  ces  lettres  re- 
présentent, on  a 

P.cos.c-ftP'.cos.a'  -f-  P’. co*. a* -f- etc.  = p4  \ 

P. cos. G + P . cos. C -p  P". co*.  C -f-etc.  =0,  >(3ÿ 

P(y  xoa.*--x.cos.C)q-P(y. cos. «'■—-.ïf.cog.C'J-f-etc.rïib.  * 

Lorsque  les  forces,  les  angles  et  les  coordonnées 
qui  entrent  dans  ces  équations,  et  qui  sont  donnés 
i.  5 
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dans  chaque  cas  particulier,  les  rendront  identiques*' 
on  pourra  assurer  que  l’équilibre  existe  ; et  si  l’une 
de  ces  trois  équations  n’est  pas  satisfaite  par  ces 
quantités,  on  sera  également  certain  que  l’équilibre 
n’a  pas  lieu. 

5i . Si  l’on  a seulement  Z=o,  les  forces  ■P,/,',P',e te. 
auront  une  résultante  égale  à T*,  et  dont  la 

direction  passera  par  le  point  O,  origine  des  coor- 
données; car  son  équation  se  réduit  alors  à 

{Xt  — Ys  ~ o , 

qui  appartient  à une  droite  menée  par  cette  origine. 
Or,  quand  il  existe  un  point  fixe  dans  le  système, 
il  suffit,  pour  l’équilibre,  que  la  résultante  des  forces 
données  passe  par  ce  point,  et,  de  plus,  l’équilibre 
ne  peut  avoir  lieu  que  de  cette  seule  manière  ; donc, 
dans  le  cas  d’un  point  fixe , si  l’on  prend  ce  point 
pour  origine  des  coordonnées,  les  conditions  d’équi- 
libre se  réduiront  à ce  que  la  quantité  L soit  nulle, 
par  rapport  à cette  origine;  de  sorte  qu’on  n’aura 
alors  qu’une  seule  équation  d’équilibre,  savoir,  la 
troisième  équation  (3). 

5a.  Nous  ferons  souvent  usage,  dans  la  suite  de 
cet  Ouvrage,  d’une  espèce  de  moraens  dont  nous 
n’avons  pas  parlé  jusqu’ici,  et  qu’il  ne  faut  pas  con- 
fondre avec  les  momens  que  nous  avons  définis 
dans  le  n°  3g.  En  attendant  que  nous  en  donnions 
une  théorie  complète,  nous  exposerons  ici  celles  de 
leurs  propriétés , qui  sont  relatives  à la  composition 
des  forces  dirigées  dans  un  ruème  plan. 
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On  appelle  moment  d'une  force  par  rapport  a un 
point,  le  produit  de  cette  force  par  la  perpendicu- 
laire abaissée  de  ce  point  sur  sa  direction  ; le  point 
d’où  l’on  abaisse  la  perpendiculaire  se  nomme  le 
centre  des  momens. 

Les  momens  par  rapport  à un  point , diffèrent 
essentiellement  des  momens  par  rapport  à un  plan 
( n°  3g).  Ceux-ci  dépendent  du  point  d’application 
de  la  force,  et  sont  indépendans  de  sa  direction  ; les 
v momens  par  rapport  à un  point  dépendent , au  con- 
traire, de  la  direction,  et  sont  indépendans  du  point 
d’application.  Les  premiers  ne  s’emploient  que  dans 
la  théorie  des  forces  parallèles;  ils  peuvent  être  po- 
sitifs ou  négatifs  ; leurs  signes  se  déterminent  d’après 
ceux  de  la  force  et  de  l’ordonnée  du  point  auquel 
elle  est  appliquée , puisqu’ils  sont  le  produit  de  ce»- 
deux  quantités.  Au  contraire,  dans  les  momens  par 
rapport  à un  point,  les  deux  facteurs,  savoir,  la 
force  et  la  perpendiculaire  abaissée  sur  sa  direction, 
sont  des  quantités  qu'on  regarde  toujours  comme 
positives  ; par  conséquent  ces  momens  sont  aussi 
toujours  positifs. 

53.  D’après  cette  définition,  il  nous  sera  aisé  de 
démontrer  que  le  moment  de  la  résultante  de  deux 
forces,  pris  par  rapport  à un  point  de  leur  plan  , 
est  égal  à la  somme  ou  à la  différence  des  momens 
des  composantes,  pris  par  rapport  au  même  point; 
à la  différence,  quand  ce  point  est  compris  dans 
l'angle  des  composantes,  ou  dans  son  opposé  au 
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Sommet  ; à la  somme  , quand  ce  point  tombe  hors 
de  ces  deux  angles. 

En  effet,  soient  P et  P',  ces  deux  forces;  mA  ek 
mA’  ( fig.  1 5 et  16  ),  leurs  directions  ; Q leur  résul- 
tante, agissant  suivant  mB;  C,  le  centre  des  mo- 
mens;  p,  p',  <J , les  perpendiculaires  Ca , Ca\  Cby 
abaissées  de  ce  point  sur  les  directions  de  P,  / v et  Q. 
Décomposons  chacune  de  ces  trois  forces  en  deux 
autres  , dirigées  suivant  là  droite  mC}  et  suivant  la 
perpendiculaire  KmK'  élevée  sur  cette  droite;  et  ' 
considérons  les  composantes  perpendiculaires,  à mC. 

On  a évidemment 

en  o 

cos.BmK—  ein . BmC  — — — ==  -, 

Cm  c 

ën  désignant  parc,  la  longueur  de  la  ligne  Cm\  donc 
la  composante  de  là  force  Qy  suivant  mKt  sera  égale 

à Q.  De  même  les  composantes  perpendiculaires 
à Omt  de  P et  P'  sont  égales  à P.  ~ et  P'.  2-  ; elle» 

sont  dirigées  en  sens  contraires,  quand  la  ligne  Cni 
traverse  l’angle  AmA'  ( fig.  i5  ),  et  dans  le  même 
sens,  quand  cette  ligne  tombe  hors  de  cet  angle 
( fig.  16.).  Or,  la  somme  de  ces  composantes  de 
P et  P',  dans  le  second  cas , et  l'excès  de  la  plus 
grande  sur  la  plus  petite,  dans  le  premier,  doit  re- 
produire la  composante  de  Q,  puisque  Q est  la  ré- 
sultante de  P et  P'  ; on  aura  donc , en  supposant  la 
Composante  de  P,  plus  grande  que  celle  de  P'i 

= ±P'.£ , 

* c c c 
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le  signe  -f-  se  rapportant  à la  Cg.  16,  et  le  signe 
à la  fig.  i5j  supprimant  le  dénominateur  c,  com- 
mun à tous  les  termes , il  vient 

Qq^Pp  + P'p'i 

ce  qu’il  s’agissait  de  démontrer. 

54.  Si  l’ou  imagine  que  le  point  C soit  fixe,  efc 
que  les  perpendiculaires  Ca , Ca , Cb,  soient  des. 
droites  inflexibles,  les  forces  P,  P ',  Q,  qui  peuvent 
être  censées  agir  aux  extrémités  de  ces  droites,  ne 
pourront  produire  qu’un  mouvement  de  rotation, 
autour  de  ce  centre  fixe.  Or,  l’inspection  de  la  fig.  16 
suffit  pour  montrer  que  quand  le  point  C tombe  hors 
de  l’angle  dmd',  çt  de  son  opposé  au  sommet,  les 
forces  P et  P"  et  leur  résultante  Q tendent  à faire, 
tourner  leurs  points  d’application,  dans  le  même  sens 
autour  de  ce  point  C-,  au  contraire,  lorsque  ce  point 
tombe  dans  l’un  de  ces  deux  angles,  la  fig.  j5  fait 
voir  que  les  forces  P ex  P1  tendent  à faire  tourner 
les  points  a et  d en  sens  opposés  ; et  l’on  voit  aussi 
que,  dans  ce  cas,  la  résultante  Q tend  à faire  tourner 
son  point  d’application,  dans  le  même  sens  que  celle 
des  deux  composantes  qui  a le  plus  grand  moment. 
D’après  cette  remarque,  nous  pouvons  énoncer,  de 
la  manière  suivante,  le  théorème  que  nous  venons 
de  démontrer. 

Le  moment  de  la  résultante  de  deux  forces  est  égal , 
à la  somme  ou  à la  différence  des  momens  de  ces 
forces , selon  quelles  tendent  à faire  tourner  leurs 
points  d’application  dans  le  mépie  sens  ou  dansa  des^ 
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sens  opposés,  autour  du  centre  des  ntoniens  qui  est 
pris  dans  leur  plan  et  regardé  comme  fixe. 

Ce  théorème  ayant  lieu  pour  des  forces  qui  font 
entre  elles  un  angle  quelconque , doit  encore  sub- 
sister, quand  elles  deviennent  parallèles  ; c’est  en 
effet  une  conséquence  facile  à déduire  de  la  com- 
position de  ce  genre  de  forces  (n°  3a). 

55.  L’avantage  de  ce  dernier  énoncé  est  de  pou- 
voir facilement  s’étendre  à un  nombre  quelconque 
de  forces  P , P1,  P ',  etc. , dirigées  dans  un  même 
plan  : en  regardant  le  centre  des  momens  comme 
un  point  fixe,  autour  duquel  ces  forces  tendent  à 
faire  tourner  le  système  de  leurs  points  d’applica- 
tion, le  moment  de  la  résultante  est  égal  à la  somme 
des  momens  des  forces  qui  tendent  à faire  tourner 
dans  le  même  sens  qu’elle  , moins  la  somme  des 
momens  des  forces  qui  tendent  à faire  tourner  en 
sens  contraire. 

Sans  qu’il  soit  besoin  de  construire  une  figure  , 
supposons,  pour  fixer  les  idées,  que  les  trois  pre- 
mières forces  P , P' , P"  tendent  à faire  tourner  dans 
un  même  sens,  et  toutes  les  autres,  dans  le  sens  op- 
posé. Reprenons  la  suite  de^onstructions  du  n°  44- 
Soit  Q la  résultante  de  P et  P'* ; Q'  celle  de  Q et  P”, 
ou  de  P,  P'  et  P1;  soient  encore  p,  p',  p”,  q et  q'y 
les  perpendiculaires  abaissées  du  centre  des  momens 
sur  les  directions  des  forces  P,  P ',  P’,  Q et  Q'. 
Nous  aurons  , d’après  ce  qu’on  vient  de  voir, 

Qq  = Pp  + p'p,  ÇV  = Qq  + P" p -, 
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* 

«Fou  l’on  tire 

Qfq'  ^Pp  + P'p'  +Py.. 

De  même,  si  l’on  désigné  par  Q/}  la  résultante  de 
loutes  les  autres  forces  /J",  P‘r,  etc.  ; par  q/t  la 
perpendiculaire  abaissée  du  centre  des  momens  sur 
sa  direction  ; par  p"}  p ",  etc. , les  perpendiculaires 
abaissées  du  même  point  sur  les  directions  des 
forces  j P*,  P‘%  etc.  : on  aura 

qfll=Pmpm  + />>"+ etc. 

Or,  la  résultante  R de  toutes  les  forces  données,  sera 
celle  des  deux  forces  Q et  Qt  ; si  donc  on  repré- 
sente par  r,  la  perpendiculaire  abaissée  du  centre  des 
momens  sur  la  direction  de  R , et  si  l’on  considère 
que  ces  forces  Q et  Q/  tendeht  à faire  tourner  en 
sens  opposés,  on  aura 

Rr  = Q'q  — Qfl, , ou  Rr—  Q,q,  — Q’q' 

selon  que  Q'q'  sera  plus  grand  ou  plus  petit  que 
Q,q, , car  le  produit  Rr  doit  toujours  être  positif. 
Dans  le  premier  cas,  la  force  R tendra  à faire  tourner 
le  système  dans  le  même  sens  que  la  force  Q',  et 
par  conséquent  dans  le  même  sens  que  les  trois 
forces  P , P ',  P"  ; novjs,  supposerons  que  ce  soit  ce 
premier  cas  qui  ait  llfu  ; de  sorte  qu’en  substituant 
pour  Q'q  et  Q,q/}  leurs  valeurs,  nous  aurons 

Rr  = Pp+  P’p'  + py  — />y  — P"p”  _ etc.  (4) 

56.  Cette  équation  renferme  le  théorème  que  l’on 
voulait  démontrer  pour  un  nombre  quelconque  de 
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forces.  On  peut  encore  Je  rendre  plus  général,  en. 
observant  qu’il  a lieu,  non-seulement  quand  on  con- 
sidère la  résultante  définitive  des  forces  données  , 
mais  encore  lorsque  l’on  se  contente  de  les  réduire 
à un  moindre  nombre;  de  manière  que  si  l’on  dé- 
signe par  S,  y,  5',  etc. , des  forces  dont  l’ensemble 
soit  équivalent  aux  forces  P,  P , P,  etc. , et  par 
s,  s',  etc. , les  perpendiculaires  abaissées  du  cen- 
tre des  momens  sur  les  directions  de  S,  S*,  y,  etc. , 
on  trouvera,  par  le  même  raisonnement  que  dans  le, 
n°  précédent, 

Æi-fSV-f -SV+etc.  =Pp+P'p'+P'p’—Pmpm— P'yy—etc.  ; 

équation  dans  laquelle  on  doit  prendre  avec  le  signe 
rb , les  momens  des  forces  S,  S',  St,  etc. , qui  ten- 
dent à faire  tourner  dans  le  même  sens  que  P}  P 
et  P,  et  avec  le  signe  — , les  momens  de  celles 
qui  tendent  à faire  tourner  dans  le  sens  des  autres 
forces  P , P'%  etc. 

Cette  équation  a l’avantage  de  comprendre  le  cas 
particulier  où  les  forces  données  P , Pt  P , etc. 
o’ont  point  une  résultante  unique. 

57.  L'équation  (4)  fournit  un  énoncé  fort  simple 
de  la  loi  de  l’équilibre  dans  le  levier.  En  effet , un 
levier  est  en  général  une  ligne  inflexible,  droite  ou 
courbe , fixée  par  un  de  ses  points  qu’on  appelle  le 
point  d appui  ; en  supposant  donc  le  levier  que  l’on 
considère,  formé  par  une  courbe  plane,  et  les  forces 
qui  lui  sont  appliquées,  toutes  dirigées  dans  le  plan 
^le  cette  courbe,  il  faudra , pour  l’équilibre,  que  ces. 
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"forces  aient  une  résultante  qui  vienne  passer  par  le 
point  d’appui  ; si  donc  on  prend  ce  point  pour  le 
centre  des  momens,  le  moment  de  la  résultante  sera 
égal  à zéro  ; donc  en  vertu  de  l’équation  (4),  et  en 
conservant  les  suppositions  du  n°  55,  on  aura 

Pp  +P'p'-i-  P"  p—. P^p"—  P"p"  — etc.  ~ o ; (5) 

c’est-à-dire,  que  pour  l’équilibre,  la  somme  des  mo~ 
mens  des  forces  qui  tendent  à faite  tourner  le  levier 
dans  un  sens,  doit  être  égale  à la  somme  des  montons 
de  celles  qui  tendent  a le  faire  tourner  dans  le  sens 
opposé,  les  momens  des  unes  et  des  autres  étant  pris 
par  rapport  au  point  d’appui, 

t 

58.  Comme  il  existe  réellement  un  point  fixe 
daps  le  levier,  il  est  naturel  de  faire  entrer  la  con- 
sidération du  mouvement  de  rotation  autour  de  ce 
point , dans  l’énoncé  de  la  condition  d’équilibre,  et 
de  Fa  faire  servir  à distinguer  les  momens  qui  doi- 
vent être  pris  avec  le  signe  + , et  ceux  qui  doivent 
avoir  le  signe  — . Mais  quand  il  s’agit  d’un  système 
de  forces  appliquées  à un  corps  qui  n’est  retenu  par 
aucun  point  fixe,  la  considération  d'un  mouvement 
de  rotation  hypothétique  est  tout-à-fait  indirecte  et 
d’ailleurs  peu  commode.  Il  vaut  mieux  alors,  ainsi 
que  nous  l’avons  pratiqué  précédemment , intro- 
duire à la  place  des  forces  données,  leurs  compo- 
santes parallèles  à des  axes  rectangulaires,  et  à la 
place  des  perpendiculaires  abaissées  sur  leurs  di- 
rections, les  coordonnées  de  leurs  points  d’appliea- 
Uon  ; car  ces  composantes  et  ces  coordonnées  ont 
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l’avantage  que  leurs  signes  sont  donnés  én  même 
tems  que  leurs  valeurs , sans  qu’on  ait  besoin  de  re- 
courir à aucune  règle  particulière. 

Au  reste,  l’équation  L — o du  n*  5i  et  l’équa- 
tion (5)  que  nous  venons  de  trouver , exprimant , 
l’une  et  l’autre , la  condition  d’équilibre  des  forces 
P,  P P",  etc.,  autour  d’un  point  fixe,  il  est  évi- 
dent que  ces  deux  équations  doivent  être  équiva- 
lentes ; et,  en  effet,  si  l’origine  des  coordonnées 
Jo,  j,  x',j' , etc.  , qui  entrent  dans  la  fonction  L, 
coïncide  avec  le  centre  des  moniens  , d'où  l’on 
abaisse  les  perpendiculaires  p,  p , p",  etc.,  on  a 
identiquement 

Pp  + P'P'+  Py—  P"p"—P'y  ’ — etc  , = ±L.  (6) 

On  pourrait  vérifier  cette  équation  , en  observant 
qne  les  différens  termes  y. P. cos. a,  x.P. cos.£, 
y .P. cos. a,  etc.  de  la  fonction  L,  sont  les  momens 
des  composantes  de  P , P , P,  etc.  , pris  par  rap- 
port à l’origine  des  coordonnées,  et  eu  montrant 
que  ces  termes  sont  assemblés  dans  L par  les  signes 
-f-ou  — , selon  le  sens  dans  lequel  chaque  compo- 
sante tend  à faire  tourner  autour  de  ce  point;  jnais 
on  obtient  plus  simplement  l’équation  (G),  de  la 
manière  suivante. 

Supposons  que  P,  P',  P , etc.  ont  une  résul- 
tante R ; son  équation  sera  , d’après  le  n’46. 


et  d’après  les  formules  connues,  la  longueur  de  la 
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perpendiculaire  abaissée  de  l’origine  des  coordon- 
nées sur  cette  droite,  sera  exprimée  par 

V/A-’-h  1* 

• l 

en  prenant  le  signe  + ou  le  signe  — , selon  que  L 
est  positive  ou  négative,  car  cétte  longueur  doit  tou- 
jours être  positive.  Donc,  r étant  cette  perpendicu- 
laire, et  observant  que  s/Xi-{-Y‘=R , on  aura 

Rr—  ± L -, 

équation  qui  est  la,  même  en  vertu  de  l’équation  (4), 
que  celle  qu’on  veut  vérifier. 

Si  les  forces  Py  P ',  P",  etc.  n’ont  pas  de  résul- 
tante, on  ajoutera  à ce  système  une  force  S de  gran- 
deur et  de  position  arbitraires , et  alors  il  existera 
une  résultante.  L'équation  (6)  aura  donc  lieu  , en 
comprenant  S au  nombre  des  forces  données;  or, 
on  supposant  que  sa  direction  passe  par  l’origine  des 
coordonnées,  les  deux  membres  de  cette  équation 
seront  les  mêmes  que  si  la  force  S n’existait  pas  ; 
donc  l’équation  (6)  subsiste  entre  les  seules  forces 
P,  P,  P,  etc.  ; par  conséquent  elle  est  vraie,  soit 
que  ces  forces  aient  ou  n’aient  pas  de  résultante. 

§.  III.  Composition  et  Équilibre  des  forces  dirigées 
d’une  manière  quelconque  dans  l’espace. 

5g.  Puisque  nous  venons  de  considérer  les  forces 
parallèles  et  les  forces  dirigées  dans  un  même  plan. 
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et  que  nous  avons  résolu , par  rapport  à ces  deux 
systèmes  de  forces,  toutes  les  questions  qu’on  peut 
proposer,  il  est  naturel  de  chercher  à décomposer 
en  deux  pareils  systèmes , les  forces  de  direction 
quelconque  dont  nous  allons  maintenant  nous  oc- 
cuper. Or,  cette  transformation  peut  s’effectuer  de 
plusieurs  manières  différentes  , parmi  lesquelles  , 
celle  que  je  vais  exposer  m’a  paru  la  plus  simple. 

Appelons  m,  m',  ni,  etc. , les  points  matériels  sur 
lesquels  agissent  les  forces  données,  .et  qui  sonÇ 
liés  entre  eux  d’une  manière  invariable.  Menons 
par  un  point  O choisi  arbitrairement  ( fig.  17), 
trois  droites  rectangulaires  Ox , Oy,  Os , qui  se- 
ront les  axes  des  coordonnées.  Soit  P la  force 
appliquée  au  point  m ; x,  y,  z , les  trois  coordon- 
nées de  ce  point;  a,  £,  y,  les  angles  que  fait  la  di- 
rection de  P avec  des  parallèles  aux  axes  des  x,y,z: 
ces  angles  étant  comptés  comme  on  en  est  convenu 
au  commencement  de  ce  Traité  ( n°  5).  Désignons 
par  P',  x' , y,  s',  a',  £',  y',  ce  que  deviennent 
P,  x,  y,  z,  a,  £,  y,  par  rapport  au  point  ni  ; par 
P",  x’,y“,  3",  a",  £“,  y ",  ce  que  deviennent  les  mêmes 
quantités , par  rapport  au  point  m’  ; et  ainsi  de  suite. 

Décomposons  chacune  des  forces  P,  P1 , P",  etc. , 
sans  changer  son  point  d’application,  en  trois  forces 
parallèles  aux  axes  des  coordonnées  ; on  aura 
P.  cos.it,  P',  cos.  a,  P* . cos . a",  etc.,  pour  les  com- 
posantes parallèles  à l’axe  Ox  ; P.cos.Ç,  P'.cos.C, 
P’.cos.C’,  etc. , seront  les  composantes  parallèles  à 
l’axe  Oy  ; et  enfin  les  composantes  parallèles  à l’axe. 
Çz  seront  P .cos. y,  P'  .cos. y',  P"  .cos. 7/,  etc.  Oi^ 
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peut  substituer  ces  trois  groupes  de  forces  parallèles 
aux  forces  données  P,  P*,  P",  etc.  ; il  ne  s’agit  donc 
plus  que  de  ramener  à un  même  plan  les  forces  qui 
composent  deux  de  ces  groupes  : par  exemple,  les 
forces  parallèles  aux  axes  des  x et  des  y. 

Pour  y parvenir,  j’observe  que  sans  altérer  le  sys- 
tème de  forces  que  l'on  considère  , il  est  permis 
d’appliquer  en  un  même  point,  deux  forces  égales 
et  contraires.  J’applique  donc  au  point  m , deux 
forces  parallèles  à l’axe  Oz  ;f£alcs  et  opposées,  et 
que  je  représente  par  g et  — g.  Je  compose  la 
force  g , qui  agit  suivant  ma,  avec  la  force  P.cos.a, 
qui  agit  suivant  mh  parallèle  à Ox ; soit  mb  la  di- 
rection de  leur  résultante,  et  B le  point  où  son 
prolongement  vient  rencontrer  le  plan  des  x,y.  Je 
transporte  le  point  d’application  de  cette  force  en 
ce  point  ; puis  je  la  décompose  en  deux  forces  pa- 
rallèles aux  axes  des  x et  des  z,  ce  qui  reproduit 
les  composantes  g et  P.  cos.  a,  dont  le  point  d’ap- 
plication seulement  a étéchangé  : la  force  P . cos . a 
est  maintenant  dirigée  dans  le  plan  des  x,y,  suivant 
la  droite  BH,  projection  de  sa  première  direction 
mh  ; la  force  g est  appliquée  perpendiculairement  à 
ce  plan,  en  un  point  B de  cette  projection  dont  les 
coordonnées  sont  faciles  à déterminer. 

En  effet , si  l’on  suppose  que  A soit  là  projection 
de  m sur  le  plan  des  - ce, y,  ses  coordonnées  seront 
y et  x,  et  Ton  aura^*  et  x — AB,  pour  celles  du 
point  B,  puisque  ces  deux  points  sont  sur  une  même 
parallèle  à l’axe  des  x.  Or,  en  considérant  le  paral- 
lélogramme rectangle  ABCm}  et  observant  que  sa 
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diagonale  Bm  est  la  direction  de  la  résultante  des 
forces#  et  P. cos. a,  qui  agissent  suivant  ses  côtes 
BC  et  B A)  on  a . 

da  : bc  ::  p.cos.*  : g-, 

d'où  L’on  tire,  À cause  de  BC=xz, 

„ , 2.P.  COS  . (t 

B A 

g 

Les  coordonnées  dujtijint  d’application  de  la  force  g 
dans  le  plan  des  xg^ sont  donc 


zP.cns.a 

y et  x . 

g 

En  opérant  de  la  même  manière  sur  les  forces 
— g et  P.cos.£,  celle-ci  sera  transportée  dans  le 
plan  des  X , y,  suivant  la  projection  de  sa  première 
direction,  et  les  coordonnées  du  nouveau  point  d’ap- 
plication de  la  force  — g dans  le  même  plan,  seront 


zP . cos.C 


et 


x. 


On  transportera  par  le  même  moyen,  toutes 
les  forces  P',  cos.  a',  P*. cos. a*,  etc.;  P"  .cos.C, 
P" .cos.C,  etc.,  dans  le  plan  des  x,j.  Chacune  de 
ces  forces  agira  suivant  la  projection  sur  ce  plan  de 
sa  direction  primitive,  qui  pouvait  être  au-dessus 
ou  au-dessous  du  même  plan  ; mais  on  aura  de  plus, 
parallèlement  à l’axe  des  z,  autant  de  couples  de 
forces#'  et  — g',  g“  et  — g1,  etc. , qu’il  y a de  points 
vi,  m",  etc.  Les  coordonnées  des  points  d'applica- 
tion de  ces  forces,  da4S  le  plan  des  x , y,  se  dé- 
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duiront  de  celles  qui  répondent  aux  forces  g el  — g, 
en  accentuant  les  lettres  x,  j,  g,  P,  a et  S. 


60.  Nous  avons  donc,  au  lieu  des  forces  données, 
un  système  de  forces  dirigées  dans  le  plan  des  x,  jy 
et  un  système  de  forces  perpendiculaires  à ce  plan. 

Pour  l'équilibre  des  premières,  il  faut  qu’011  ait 
les  trois  équations  du  n*5o,  car  les  notations  sont 

les  mêmes  ici  et  dans  ce  n°  ; 011  a donc 

, , • ' , - ••  . 

P.COS.et-t-P’ .COS.a'-f-  P"  • C0i.a"  + etc.  O,  (1) 

P.  cos.C  + Z3* . cos-C^  4- ^"-cos.  C" -4~  etc.  =0  , (3) 

P(y. cos.*— x.cos.Q+P'Cy'.cos.*'— 3/'.cos.C')+ttc.=o.  (3) 


Pour  l’équilibre  des  forces  parallèles  à l’axe  des  z, 
savoir:  P.cç.s.yt  F .cos.>',  P".  cos,>*,  etc.;  g,  g', 
g",  etc.;  —g,  —g',  —g" y etc.;  il  faut  d’abord 
(n°  42)  que  leur  somme  soit  nulle,  ce  qui  donne 


P.C05.>  + P'.C05.>'+P"-C0S.>*+  etc.  — o.  ■ (4) 

11  faut  ensuite  que  les  sommes  de  leurs  momens , 
pris  par  rapport  aux  plans  des  x , z et  drSy,'2, 
qui  leur  sont  parallèles,  soient  aussi  nulles.  Or , par 
rapport  au  premier  plan,  la  somme  des  momens 
de  P . cos .y,P'- cos . y',  P’. cos./,  etc.,  est  ■ 

"ii  > ' i . ‘ .*  -*.r*  *: 

y P . co* . 7 4 -/ P'  • cos  • y'  + y P"  • cos,  y"  -+-  etc . ; 
la  somme  des  momens  des  forces  g , g\  g",  etc.,  est 

y 5 + y g + y" s"  + etc-> 
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enfla  la  somme  des  momens  des  forces  — - g , — g'} 

— g ",  etc.,  est 


/ . zP.cos.C\  , f , . z'P' . coa.C'\ 

*\y +—r~)-e  V + 5 — ) ~ eK-  • 


g 

puisque  nous  avons 


g' 


, zP. cos. C , z'P'.cos.C' 

y+-r-,  /+— — 

pour  les  coordonnées  de  leurs  points  d'application  j 
perpendiculaires  au  plan  des  jc,  z . 

On  a donc  , en  ajoutant  ces  trois  sommes  et  eii 
réduisant , 


P(y. coj.y — s.co8.ff)+P'(y.coa.y — t'.co3.C')+etc.  =o.  (5) 

On  trouvera  de*mème , en  formant  la  somme  des 
momens  par  rapport  au  plan  des  y',  2,  et  l’égalant 
à zéro 


P(a:.coj.y— z.cos.eÿ+P' (j? .cos.y'— t'.cos.et')-f-etc.  = o.  (6) 

61.  Ces  six  équations  suffisent  pour  l’équilibre 
des  forces  P,  P ',  P ',  etc.  ; car  il  est  évident  que  si 
l’équilibre  existe  séparément  dans  les  deux  systèmes 
qui  remplacent  les  forces  données,  il  existera  aussi 
entre  ces  forces.  Mais  pour  que  ces  équations  soient 
nécessaires,  il  faut  qu’il  soit  démontré  que  ces  deux 
systèmes  de  forces  ne  peuvent  se  détruire,  sans 
qu’il  y ait  équilibre  séparément  dans  chaque  sys- 
tème; c’est  en  effet  ce  qui  a lieu. 

Supposons,  pour  le  prouver,  que  les  deux  sys- 
tèmes puissent  être  en  équilibre,  sans  que  les  forces 

parallèles 
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parallèles  à l'axe  des  z se  détruisent  entre  clics.  Il 
est  évident  qu’on  11e  troublera  pas  cet  équilibre  en 
fixant  une  droite  choisie  au  hasard  dans  le  plan  des 
jc,  jr;  mais  alors  toutes  les  forces  situées  dans  ce 
plan  seront  détruites,  soit  parce  qu’elles  rencontrent 
cette  droite,  soit  parce  quelles  lui  sont  parallèles  : 
au  contraire,  les  forces  perpendiculaires  à ce  plan, 
qui  ne  se  détruisent  pas  entre  elles,  produiront  un 
mouvement  de  rotation  autour  de  l’axe  fixe;  d’où  il 
suit  que  l'équilibre  que  l’on  suppose,  ne  peut  pas 
avoir  lieu.  Ainsi  les  forces  perpendiculaires  au  plan 
des  ce,  j,  et  par  conséquent  aussi  les  forces  dirigées 
dans  ce  plan,  se  détruisent  séparément  quand  l’équi- 
libre a lieu  entre  toutes  les  forces  données. 

Concluons  donc  que  les  six  équations  du  n°  pré- 
cédent sout  nécessaires  et  suffisent  pour  l'équi- 
libre d’un  système  de  forces  quelconques,  appliquées 
à diflérens  points  d’un  corps  solide  libre,  c’est-à-dire, 
à des  points  matériels  liés  entre  eux  d’une  manière 
invariable,  et  dont  aucun  n’est  supposé  fixe,  ni  re- 
tenu sur  une  surface  donnée. 

• < 
62.  Occupons-nous  maintenant  de  l’équilibre 
d’un  corps  solide  qui  n’est  pas  entièrement  libre. 

Supposons  d’abord  que  le  corps  auquel  sout  ap- 
pliquées les  forces  P,  P P*,  etc. , renferme  un 
point  fixe,  autour  duquel  il  soit  obligé  de  tourner. 
En  plaçant  l’origine  des  coordonnées  en  ce  point, 
et  eu  substituant  aux  forces  données  les  deux  sys- 
tèmes du  n°  5q  , ou  démontrera,  comme  dans  le  cas 
*•  6 
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d’un  corps  libre,  que  l’équilibre  ne  peut  avoir  lieu 
entre  les  forces  P,  P',  P*,  etc. , à moins  qu’il  n’existe 
séparément  entre  les  forces  dirigées  dans  le  plan  des 
x,jr,  et  entre  les  forces  parallèles  à l’axe  des~s.  Or, 
pour  l’équilibre  de  ces  dernières  forces,  il  faut, 
d’après  ce  qu’on  a démontré  dans  le  n°  42,  que  les 
équations  (5)  et  (6)  aient  lieu,  et  pour  l’équilibre 
des  forces  dirigées  dans  le  plan  des  x,  y,  il  résulte 
du  n“5i,  que  l’on  doit  avoir  l’équation  (3).  Les  trois 
équations  (3),  (5)  et  (6),  du  n°  60,  sont  donc  celles 
de  l’équilibre  d'un  corps  solide,  fixé  par  un  de  ses 
points. 

L’équation  (3)  exprime  (n*  5i)  que  les  forces  di- 
rigées dans  le  plan  des  x,j,  ont  une  résultante  dont 
la  direction  passe  par  l’origine  des  coordonnées  ; en 
vertu  des  équations  (5)  et  (6),  les  forces  parallèles 
à l’axe  des  3 ont  aussi  une  résultante  (n*  43)  passant 
par  la  même  origine  : si  l’on  suppose  ces  deux  ré- 
sultantes appliquées  en  ce  point  commun  à leurs 
directions,  et  si  on  les  compose  en  une  seule  force, 
celle-ci  sera  la  résultante  de  toutes  les  forces  P,  P' , 
P*,  etc.  j d’où  il  suit  que  quand  les  trois  équations 
(3),  (5),  (6)  ont  lieu  ensemble,  les  forces  données 
ont  une  résultante  unique , qui  vient  passer  par  l’ori- 
gine des  coordonnées  ; cette  origine  étant  supposée 
un  point  fixe,  la  résultante  est  détruite  par  sa  ré- 
sistance, et  elle  exprime  la  pression  que  ce  point 
supporte. 

. 63.  Considérons  eu  second  lieu  l’équilibre  d’un 
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corps  solide,  retenu  par  un  axe  fixe, autour  duquel 
il  est  forcé  de  tourner,  sans  pouvoir  glisser  dans  le 
sens  de  sa  longueur. 

Prenons  cet  axe  pour  celui  des  z , et  substituons 
toujours  aux  farces  données  P,  P,  P”,  etc.,  les  deux 
systèmes  de  forces  du  n‘  5g.  Les  forces  parallèles  à 
l’axe  des  z,  ne  pourront  produire  aucun  mouvement; 
il  sera  donc  inutile  d’avoir  égard  à ce  premier  sys- 
tème. Quan  taux  forces  dirigées  dans  le  plan  des  cc,  y, 
l’équation  (3)  du  n*  Go  suffira  pour  leur  équilibre, 
puisque  l’origine  des  coordonnées,  en  tant  qu’elle 
fait  partie  de  l’axe  des  z,  est  un  point  fixe.  La  ré- 
sultante de  ces  forces  passera  par  ce  point,  et  expri- 
mera la  pression  que  l’axe  fixe  supporte  perpendi- 
culairement à sa  longueur. 

Ainsi,  dans  le  cas  d’un  axe  fixe,  il  n’y  a qu’une 
seule  équation  d’équilibre,  savoir,  l’équation  (3)  du 
n°  6o.  Mais  si  le  corps  pouvait  glisser  le  long  de  l’axe 
fixe,  il  faudrait  encore,  pop  r empêcher  ce  mouve- 
ment, que  la  somme  des  farces  parallèles  à cet  axe 
fut  égale  à zéro;  ce  qui  reproduirait  l’équation  (4) 
du  même n°.  . .. 

64.  En  faisant  attention  à la  symétrie  des  équations 
(3),  (5)  et  (6),  on  voit  que  l’équation  (5)  exprime 
la  condition  d'équilibre  des  forces  P , P'}  P\  etc., 
autour  de  l’axe  des  x,  supposé  fixe,  et  que  l’équa- 
tion (G)  renferme  la  condition  d’équilibre  des  mêmes 
forces  autour  de  l'axe  des^\ 

Il  résulte  de  là  que  les  conditions  d’équilibre  d’un 
C9rps  solide  autour  d’un  point  fixe  (u°62),  cou- 

6.. 
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sistent  en  ce  que  les  forces  appliquées  à ce  corps  doi- 
vent être  telles  qu’elles  se  fassent  équilibre  autour 
de  trois  droites  rectangulaires,  menées  par  ce  point 
et  regardées  successivement  comme  des  axes  fixes. 

65.  Observons  aussi  que  l’équation  d’équilibre 
relative  à chaque  axe,  ne  contient  pas  les  coordon- 
nées parallèles  à cet  axe  , non  plus  que  les  compo- 
santes parallèles  au  nltme  axe.  Ainsi,  l'équation  (5) 
qui  renferme  la  condition  d’équilibre  autour  de  Taxe 
Oz , supposé  fixe,  est  indépendante  des  coordon- 
nées z,  z\  s*,  etc.  , et  ne  contient  pas  les  compo- 
santes P. vos. y,  P'. cos. y',  P’ . cos. y",  etc.  : elle  ne 
contient  que  les  composantes  parallèles  aux  axes 
Ox  et  Oj,  ou  perpendiculaires  à l’axe  Oz,  et  les 
coordonnées  x , x',  x",  etc.  ; y, y',  j",  etc.,  qui  ap- 
partiennent aux  projections  des  points  m,  rri , m",  etc. , 
sur  le  plan  des  x,  j ; de  sorte  que  si  l’équilibre 
existe,  il  ne  sera  pas  troublé  en  substituant  aux 
forces  données  P,  P“ , P ",  etc.  , leurs  composantes  * 
perpendiculaires  à l’axe  fixe,  et  aux  points  d’appli- 
cation m,  m',  m",  etc. , leurs  projections  sur  un  plan 
perpendiculaire  à cet  axe. 

D’après  cette  remarque,  on  pourra  former  de  cetta 
autre  manière  l’équation  d’équilibre  d’un  système  de 
forces  données , autour  d’un  axe  fixe  : 

Par  le  point  d’application  de  chaque  force,  oh 
imaginera  un  plan  perpendiculaire  à l’axe  fixe,  puis 
ou  décompera  la  force  en  deux,  l’une  perpendicu- 
laire à ce  plan  , ou  parallèle  à l’axe,  et  l’autre  di- 
rigée dans  ce  plan ÿ on  fera  abstraction  des  forces 
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parallèles  à l’axe,  et  l’on  aura  seulement  egard  aux 
forces  perpendiculaires  , que  je  désignerai  par 
Q , (Y,  Q*,  etc.  ; ces  forces  seront  dirigées  dans 
des  plans  différens  et  parallèles  entre  eux  ; mais  en 
choisissant  arbitrairement  un  de  ces  plans,  on  sup- 
posera qu’elles  agissent  toutes  suivant  les  projec- 
tions de  leurs  directions  sur  ce  plan  : les  forces 
Q , Q ',  etc.,  étant  ainsi  ramenées  à un  même  plan, 

il  suit  de  la  remarque  qui  vient  d'être  faite,  qu’ellir 
devront  s’y  faire  équilibre  autour  du  point  dans  le- 
quel ce  plan  rencontre  l’axe  fixe  , et  qui  est  par 
conséquent  un  point  fixe  ; et  réciproquement , si 
cet  équilibre  a lieu  , il  existera  aussi  entre  les  forces 
données,  autour  de  l’axe  fixe.  Or,  pour  l’équilibre 
des  forces  Q,  ÇY,  ÇY,  etc. , considérées  dans  un 
même  plan,  il  faut  que  la  somme  des  momcns  de 
celles  qui  tendent  à faire  tourner  dans  un  sens  au- 
tour du  point  fixe , soit  égale  à la  somme  des  mo- 
mens  de  celles  qui  tendent  à faire  tourner  dans  le 
sens  opposé , tous  ces  momens  étant  pris  par  rap- 
port au  point  fixe  ( n*  5 7 ) ; désignant  donc  par 
9i  9 1 9'  1 etc.  > perpendiculaires  abaissées  de  ce 
point,  sur  les  directions  des  forcesQ,  Q',  (Y,  etc. , 
dans  ce  plan,  et  supposant  pour  fixer  les  idées, 
que  Q,  Q,  ÇY  tendent  à faire  tourner  dans  un  sens, 
et  Qm,  Q,T,  etc. , dans  le  sens  opposé,  on  aura 

Ç<7  + ÇV  + <?V  - QV—  Ç’YT - etc.  =0, 
pour  l’équation  d’équilibre. 

66.  Cette  équation  est  équivalente  à l’équation  (5) 


« 
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du  n®  60 , puisque  l’une  exprime  aussi  Lien  que 
l’autre,  la  condition  d’équilibre  autour  d’un  axe  fixe. 
Dans  beaucoup  de  cas,  il  sera  plus  commode  de 
faire  usage  de  celle-ci , et  c’est  pour  cela  que  nous 
la  donnons  ici.  Nous  croyons  aussi  qu’il  n'est  pas 
inutile  de  démontrer  directement  le  principe  sur 
lequel  elle  est  fondée. 

Soit  donc  CD  ( fig.  18),  l’axe  fixe;  A CB  un 
plan  perpendiculaire  à cet  axe,  et  qui  le  eoupe  au 
point  C ; mK  la  direction  dans  l’espace  d’une  des 
forces  données,  appliquée  au  point  m.  Par  ce  point, 
concevons  un  plan  perpendiculaire  à CD,  et  décom- 
posons la  force  P en  deux  autres,  l’une  dirigée  dans 
ce  plan  suivant  la  droite  mH , et  l’autre  parallèle 
à CD.  Cette  seconde  composante  ne  peut  produire 
aucun  mouvement  ; elle  est  détruite  par  la  résis- 
tance de  l’axe  fixe,  et  l’on  peut  en  faire  abstraction. 
Quant  à la  force  dirigée  suivant  mH  et  parallèle  au 
plan  A CB , il  s'agit  de  faire  voir  qu’on  peut  la  rem- 
placer par  une  autre  , dirigée  dans  ce  plan  même. 

Pour  cela , désignons  cette  force  par  Q ; suppo- 
sons que  n soit  la  projection  de  m sur  le  planACB, 
que  nG  soit  celle  de  la  ligne  mH  sur  le  même  plan , 
et  nE  le  prolongement  de  nG.  Appliquons  au  point 
n deux  forces  S et  S'  agissant  suivant  les  directions 
contraires  nG  ei  nE , et  pour  que  cela  ne  change  rien 
au  système , supposons  S'  = S ; supposons  en  outre 
que  ces  forces  égales  entre  elles,  soient  aussi  égales 
a Q ; de  sorte  que  la  force  Q se  trouve  remplacée 
par  les  trois  forces  égales  S,  S'  et  Q.  Menons  par 
l’axe  CD,  un  plan  perpendiculaire  à celui  des  deux 
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droites  parallèles  mil  et  EG,  et  qui  coupe  ces  droites 
aux  points  M et  N , situés  sur  une  parallèle  à CD. 
Nous  pouvons  prendre  M pour  le  point  d’applica- 
tion de  la  force  Q,  et  N pour  celui  des  forces  S et  S'} 
or , si  l’on  considère  les  deux  forces  Q et  S' , qui 
agissent  suivant  les  droites  MH  et  NE,  011  voit 
qu'elles  tendent  à faire  tourner  le  système  en  sens 
contraires,  autour  de  l’axe  CD,  et  que  tout  est  par- 
faitement semblable  autour  de  cet  axe,  par  rapport 
à ces  deux  forces  ; il  n’y  a donc  aucune  raison  pour 
que  l’une  l’emporte  sur  l’autre  ; par  conséquent  ces 
eux  forces  égales,  parallèles  et  contraires,  mais 
non  directement  opposées,  se  font  équilibre  au 
moyen  de  l’axe  fixe.  Ainsi  l’on  peut  faire  abstraction 
des  forces  Q et  S' , et  il  ne  reste  que  la  force  S,  égale 
à Q et  comprise  dans  le  plan  ACB. 

Quel  que  soit  le  nombre  des  forces  données , on 
prouvera  par  ce  raisonnement  que  chacune  d’elles 
peut  être  remplacée  par  une  force  comprise  dans  le 
plan  ACB  : toutes  ces  forces  dirigées  dans  un  même 
plan  , doivent  se  faire  équilibre  autour  du  point 
fixe  C , ce  qui  donne  l’équation  du  n°  précédent. 

67.  Considérons  enfin  le  cas  où  plusieurs  des 
points  du  corps  solide  qui  doit  rester  en  équilibre , 
sont  assujétis  à demeurer  dans  un  plan  fixe,  donné 
de  position. 

Conservons  toujours  les  notations  du  n*  5q,  e 
prenons  le  plan  donné , pour  celui  des  coordon- 
nées x et^y.  Substituons  aux  forces  données,  les 
deux  mêmes  systèmes  de  forces  que  dans  ce  n°.  Il  • 
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est  évident  que  les  forces  parallèles  à l’axe  des  z, 
ou  perpendiculaires  au  plan  fixe,  seront  détruites  par 
la  résistance  de  ce  plan  ; il  ne  restera  donc  que  les 
forces  dirigées  dans  ce  plan , et  pour  leur  équilibre, 
il  faudra  que  les  équations  (i),  (2)  et  (5)  du  n°  60 
soient  satisfaites  : elles  seront  donc  les  trois  équa- 
tions d’équilibre  dans  le  cas  que  nous  examinons. 

Mais  si  le  corps  est  seulement  posé  sur  le  plan 
fixe,  par  exemple,  s’il  s’agit  d’un  polyèdre  posé  sur 
une  de  ses  faces,  il  sera  nécessaire  que  la  résultante 
des  forces  perpendiculaires  au  plan  fixe,  soit  telle- 
ment dirigée  qu’elle  appuie  le  corps  sur  ce  plan.  Il 
faudra  donc  , avant  d’assurer  que  l’équilibre  existe 
en  vertu  des  équations  (1),  (2)  et  (5)  , faire  atten- 
tion au  signe  de  cette  résultante,  et  examiner  s’il 
est  le  meme  que  celui  des  composantes  qui  tendent 
à appuyer  le  corps  sur  le  plan  fixe.  De  plus  , il 
faudra  encore  que  cette  force  vienne  couper  le  plan 
fixe  dans  l’intérieur  de  la  face  sur  laquelle  est  posé 
le  polyèdre  ; car  on  conçoit  sans  peine  que  si  elle 
tombait  hors  de  cette  base,  elle  détacherait  le  po- 
lyèdre du  plan , en  le  faisant  tourner  autour  d’un 
des  côtés  de  cette  même  base. 

Cette  condition  d’équilibre  ne  peut  être  exprimée 
par  une  équation.  Dans  chaque  cas  particulier,  on 
verra  si  elle  est  remplie,  en  déterminant,  d’après  la 
théorie  des  forces  parallèles  , les  coordonnées  du 
point  où  la  résultante  des  forces  perpendiculaires 
au  plan  fixe,  rencontre  ce  plan.  Or,  le  plan  fixe 
étant  celui  des  coordonnées  ociy,  ce  système  de 
forces  comprend  les  composantes  P.cos.y,  P'.cos.y', 
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IP0. cos. y',  etc.  , des  forces  données,  et  les  couples 
de  forces  ajoutées,  g et — g,  g'  et  — g,  g * et — g",  etc. 

( n°  5g  );  la  résultante  de  toutes  ces  forces  parallèles 
est  égale  à leur  somme  , et  en  la  désignant  par  Z , 
on  a 

Z = P. cos. y + P' .cos. y'  -f-  P". cos. y"  -H  etc. 

De  plus,  si  l’on  suppose  qu’elle  rencontre  le  plan 
des  x,  y,  nu  point  K ( fig.  17  ) que  l’on  prendra 
pour  son  point  d’application  , et  si  l’on  appelle* 
yt  et  x/ , les  coordonnées  de  ce  point  parallèles  aux 
axes  Oy  et  Ox,  on  aura  Zy/y  pour  son  moment  par 
rapport  au  plan  des  x,  z,  et  Zx/f  pour  son  moment 
par  rapport  au  plan  desj',  z ; or,  le  moment  de  la 
résultante  par  rapport  à chaque  plan  , est  égal  à la 
somme  des  momens  des  composantes  par  rapport 
au  même  plan  (n°  3g)  ; d’ailleurs  les  sommes  des 
momens  des  forces  P. cos. y,  P'. cos. y',  etc.; 
g , — g,  g',  — g',  etc.  , par  rapport  aux  plans  des  x , z 
et  d esy,z,  ont  été  trouvées  dans  le  n°  60;  égalant 
donc  ces  sommes  aux  quantités  Zyt  et  Zxt,  nous 
aurons  pour  déterminer  les  valeurs  de  xt  et^,  les 
équations 

Zy/=  P Qy.cov} — z.cos.C)-{-P' { y .cos.y' — z'.cos.^-H  etc., 
P {x. cos. y — z.cos.a)-H/>'(_c'.cos.}/ — z'.cos.«t')-H  etc. 

Ainsi,  dans  chaqu^  cas  particulier,  on  devra  s’as- 
surer si  le  point  À , qui  répond  à ces  coordonnées, 
est  compris  dans  l’intérieur  de  la  base  sur  laquelle 
le  corps  est  posé. 

Si  le  corps  ne  touche  le  plan  fîie  que  par  deux 
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points,  on  bien  si  tous  les  points  d’appui  sont  ranges 
sur  une  même  droite,  il  faudra  que  le  point  K ap- 
partienne aussi  à cette  ligne,  sans  quoi  la  résul- 
tante Z 11e  serait  pas  détruite,  et  le  corps  tournerait 
autour  de  la  droite  de  contact.  En  la  prenant  donc 
pour  l’axe  Ox , on  devra  avoir  ^=0,  ce  qui  change 
la  première  de  nos  deux  équations,  dans  l’équa- 
tion (5)  du  n°  60;  donc  dans  ce  cas,  on  aura  une 
quatrième  équation  d’équilibre , savoir,  cette  équa- 
tion (5),  à joindre  aux  trois  équations  (1),  (2)  et  (3). 

Enfin , il  peut  arriver  que  le  corps  n’ait  qu’un 
seul  point  d’appui  sur  le  plan  fixe  , et  alors  l’équi- 
libre exige  que  la  résultante  Z vienne  passer  par  ce 
po:nt  ; si  donc  nous  prenons  ce  point  de  contact 
pour  l’origine  des  coordonnées  , il  faudra  qu’on 
ait  a:,=o,  ^=0  ; par  conséquent  les  deux  équa- 
tions précédentes  deviendront  les  équations  (5) 
et  (6)  du  n*  60.  Donc,  dans  ce  dernier  cas,  on  a 
cinq  équations  d’équilibre,  savoir,  les  équations 
(1),  (2),  (5),  (5)  et  (6). 

Dans  tous  ces  cas , la  résultante  Z des  forces  per- 
pendiculaires au  plan  fixe, exprimera  la  pression  que 
ce  plan  supporte. 

68.  Lorsque  les  forces  P,  P',  P",  etc. , ne  se  font 
pas  équilibre,  on  peut  demander  de  les  réduire  au 
moindre  nombre  possible.  Pour  y parvenir , nous 
substituerons  encore  aux  forces  données , les  deux 
systèmes  de  forces  du  n’  5q.  Si  chacun  de  ces  sys- 
tèmes se  réduit  à une  force  unique,  et  que  les  deux 
résultantes  se  trouvent  dans  un  même  plan  , on 
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pourra  les  composer  eu  une  seule  qui  sera  la  ré- 
sultante de  toutes  les  forces  données;  dans  le  cas 
contraire , il  faudra  conserver  ces  deux  résultantes 
pour  remplacer  l’ensemble  de  ces  forces. 

On  a coutume  de  regarder  comme  évident  que 
deux  forces  dirigées  dans  des  plans  différens , ne 
sauraient  être  remplacées  par  une  force  unique  ; 
mais  pour  ne  rien  supposer  de  ce  qui  peut  être  dé- 
montré, j’observe  que  si  ces  deux  forces  avaient 
une  résultante,  il  s’ensuivrait  qu’en  rendant  fixe  un 
point  pris  au  hasard  sur  sa  direction,  les  deux  forces 
données  seraient  en  équilibre  autour  de  ce  point. 
Or,  cet  équilibre  est  impossible;  car  on  peut  mener 
par  ce  point  une  droite  qui  coupe  la  direction  de 
l’une  des  forces,  sans  être  comprise  dans  le  plan 
de  l’autre  ; de  sorte  qu’en  rendant  fixe  cette  ligne  , 
la  force  quelle  rencontre  serait  détruite , et  rien 
n’empêcherait  l’autre  de  produire  un  mouvement  de 
rotation  autour  de  l’axe  fixe  ; donc  les  deux  forces 
n’étant  point  en  équilibre  avec  l’axe  fixe , cet  état  n’a 
pas  lieu,  à plus  forte  raison,  ahtour  du  point  fixe, 
et  par  conséquent  il  est  impossible  qu’une  seule 
force  leur  soit  équivalente. 

69.  En  supposant  donc  que  ni  les  forces  dirigées 
dans  le  plan  des  x ,y,  ni  les  forces  parallèles  à l’axe 
des  z,  ne  tombent  dans  le  cas  d’exception  du  n°  54, 
on  peut  être  certain  que  les  résultantes  de  ces  deux 
systèmes  doivent  se  couper , pour  que  les  forces 
P}  jP,  P"}  etc.  aient  une  résultante  unique  ; d'où 
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l’on  voit  que  cette  circonstance  importante  de'pen- 

dra  d’une  équation  de  condition  facile  à trouver. 

En  effet,  soit,  pour  abréger, 

P. cos.*  4 ■P'  . cos . *'-f-  P " . cos . *'-f-  etc.  = X, 
P.cos.C+P'.cos.C'+P'.  cos.C'-f- etc.=  Y , 

P.  (y .cas. a. — x.co».C)+P'(y'.  cos.*' — x'.  cos.C')4-etc.=  L; 

Téquation.  de  la  résultante  des  forces  dirigées  dans 
le  plan  des  x,  sera  (a"  46) 

Xy-Yx-L, 

* 

y,  et  xt  étant  les  coordonnées  d’un  point  quelconque 
de  cette  droite. 

Soit  encore 

P . cos . y + Pr.  cos . P"  • cos . y’+  etc.  = Z , 

Pfjx.coi.y — z.cos.*)4-P'(x'.cos.y — z'.cos.*')4-etc.= M , 
PÇz.cos.C — y. cos. (z'.cos.C— -y'.cos.y')+etc.=:iV  ; 

Z sera  la  résultante  des  forces  P.cos.y,  P'.  cos.y,  etc.; 

g',etc.; — g, — g',  etc. , parallèles  à l’axe  des  z; 
et  x/tyt  étant,  comrfie  dans  le  n°67,Ies  coordon- 
nées du  point  où  sa  direction  coupe  le  plan  des  x,jrt 
les  deux  équations  de  ce  n°  deviendront 

< Zx(=;  M,  Zyt—  — N. 

Tirant  de  là  les  valeurs  de  xt  et  et  les  substi- 
tuant dans  l’équation  Xy,—  Yx==L,  on  obtiendra 
évidemment  l’équation  de  condition  demandée , 
savoir  : 

LZ  + MY+NX—o.  (a). 
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70.  Quand  on  a à la  fois  X=oy  Y=o,  Z=o, 
cette  équation  est  satisfaite,  et  cependant  les  forces 
P,  P , P , etc.  n’ont  point  une  seule  résultante  : au 
contraire,  elles  se  réduisent  à deux  forces  parallèles, 
égales  et  contraires,  niais  non  directement  opposées; 
car,  à cause  de  Af=o,  Y=a,  les  forces  comprises 
dans  le  plan  des  x,  y se  réduisent  à deux  forces  pa- 
rallèles de  cette  espèce  ; et  à cause  de  Z = o, 
la  même  chose  a lieu  pour  les  forces  parallèles 
à l’axe  des  2 ; or,  on  réduira  sans  peine  ces  deux 
couples  de  forces  à un  seul  coug^e  de  la  même 
espèce. 

Il  n’en  est  pas  de  même  lorsque  deux  seulement 
des  quantités  X , Y,  Z sont  nulles  : l’équation  (a) 
convient  à ce  cas  particulier  , et  les  forces 
Pj  P f P j etc.  ont  ou  n’ont  point  une  résultante 
unique,  selon  que  cette  équation  est  ou  11’est  pas 
satisfaite. 

Supposons  en  effet  qu’on  ait  X=o,  Y=o,  et 
que  Z ne  soit  pas  zéro.  L’équation  (a)  se  réduit 
à L — o ; si  elle  est  satisfaite  , les  forces  dirigées 
dans  le  plan  des  x,y  se  font  équilibre  ( n°  5o  ) , 
en  vertu  des  trois  équations  X=o,  Y= o,  L=o  ; 
donc  il  ne  reste  que  les  forces  parallèles  à l’axe 
des  z , dont  la  résultante  Z est  celle  des  forces  don- 
nées P , P , P’,  etc.  Si  l’équation  (a)  n’est  pas  sa- 
tisfaite, de  sorte  qu’on  ait  X-=d,  Y—  o,  sans  avoir 
en  même  tems  L=o , les  forces  dirigées  dans  le 
plan  des  x,  y se  réduiront  à deux  forces  parallèles, 
non  réductibles  à une  seule  ( n"  47  ) > or>  ea  ^es 
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combinant  avec  la  force  Z,  on  trouvera  aisément 
et  sans  que  nous  ayons  besoin  de  l'indiquer , le 
moyen  de  réduire  ces  trois  forces  à deux , situées 
dans  des  plans  différeus , et  par  conséquent  irré- 
ductibles à une  seule. 

La  symétrie  des  valeurs  d e X,  Y}  Z , nous  dis- 
pense d’examiner  les  cas  où  l’on  aurait  Af  = o et 
Z = o , ou  bien  Y et  Z = o ; car  il  est  évident 
qu’ils  doivent  conduire  au  même  résultat  que  X=o 
et  Y— o,  en  substituant  le  plan  des  x,  z et  l’axe 
des  y,  ou  biei^le  plan  desjy,  z et  l’axe  des  x,  au 
plan  des  x,y  et  à l’axe  des  z. 

Il  peut  encore  arriver  qu’une  des  trois  quantités 
X,  Y,  Z soit  seule  égale  à zéro,  que  l’on  ait,  par 
exemple,  X=o  ou  T = o.  Alors  les  forces  diri- 
gées dans  le  plan  des  x , y , ont  une  résultante 
( n°  47  )>  ainsi  que  les  forces  parallèles  à l’axe  des  z , 
de  sorte  que  l’analyse  du  n°  précédent  et  l’équa- 
tion (a)  qui  s’en  déduit,  s’appliquent  à ce  cas  parti- 
culier aussi  bien  que  si  aucune  des  trois  quan- 
tités X,  Y,  Z n’était  nulle.  Si  c’était  Z qui  fut  nulle, 
cette  analyse  ne  s’appliquerait  plus  ; mais  à cause  de 
la  symétrie  que  nous  venons  de  remarquer , l’équa- 
tion («),  qui  convient  au  cas  de  X—o  et  à celui  de 
Y — o,  convient  aussi  au  cas  de  Z=o. 

Concluons  donc  de  toute  cette  discussion , que 
l’équation  (a)  est  satisfaite  toutes  les  fois  que  les 
forces  P,  P1 , P° , etc.  admettent  uue  résultante  uni- 
que , et  réciproquement , que  quand  cette  équation 
6e  vérifie , la  résultante  existe  , excepté  dans  le  cas 
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particulier  où  l’on  a à la  fois  X=  o , Y~o,  Z= o , 
cas  dans  lequel  ces  forces  se  réduisent  à deux  , pa- 
rallèles et  irréductibles. 

71.  On  peut  encore  obtenir  l’équation  ( a ) d’une 
autre  manière  qu’il  est  bon  de  connaître.  Si  les  forces 
P,  P,  P" f etc. , ont  une  résultante  unique , rien 
n’empêche  de  transporter  l’origine  des  coordonnées 
en  un  point  de  sa  direction;  or,  d’après  ce  qu’on  a 
vu  dans  le  n°  62,  les  valeurs  relatives  à ce  point,  des 
quantités  désignées  par  L,  M,  sont  égales  à zéro, 
et  réciproquement,  quand  ces  trois  quantités  sont 
nulles,  les  forces  données  ont  une  résultante  uni- 
que , passant  par  l’origine  des  coordonnées.  Appe- 
lons donc  xt>  yt,  zt,  les  coordonnées  d’un  point 
quelconque  de  la  résultante;  transportons  en  ce  point 
l’origine  des  coordonnées  de  tous  les  points  d’ap- 
plication des  forces,  et  soient  Lt,  Mt,  N/}  ce  que 
deviennent  L,  M N,  relativement  à cette  nouvelle 
origine.  Pour  effectuer  ce  changement  d’origine , il 
làut  remplacer  les  coordonnées  x,y,z\  x' , y' , s';  etc., 
qui  entrent  dans  L,  M,  JY,  par  x — xt , y— y,,  z — zy 
x' — x,>  — z,;  etc.;  ce  qui  donne 

L^L  + Yv-Xy, 

M , — Æ/  + — Zxt , 

W,  — N + Zyi—  Yzr 

\ ’ 

En  égalant  à zéro  ces  valeurs  de  Lt,  Mt,  Nt,  nous 
obtiendrons  trois  équations  quiappartiendront  exclu- 
sivement aux  points  de  la  résultante,  et  qui  seront 
celles  de  ses  projections  sur  les  trois  plans  des  coor- 
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données,  savoir  : 

Xy—Yx,=  L,  Zx, — — Yz—Zy^—N.  (6) 

Mais  pour  que  cette  droite  soit  possible,  il  faut  que 
ces  trois  équations  s’accordent  entre  elles  ; or , en 
multipliant  la  première  par  Z , la  seconde  par  Yt 
la  troisième  par  X , et  les  ajoûtant  ensuite , les  va- 
riables xt,  y,,  z,  disparaissent,  et  il  vient  cette 
équation  de  condition 

LZ  + 3fY+NX=m  o, 

comme  précédemment. 

Nous  voyons  aussi  que  cette  équation  ne  com- 
prend pas  le  cas  particulier  de  AT=o,  K=o,  Z=o; 
car  alors  il  est  insignifiant  de  multiplier  les  équa- 
tions (b)  par  ces  trois  facteurs  nuis , et  l’équation 
identique  qui  s’en  déduit  n’a  plus  aucun  rapport 
avec  elles.  Les  forces  P,  P etc.  ont  dans  ce 
cas  deux  résultantes  parallèles,  non  réductibles  à 
une  seule,  ou  bien  elles  se  font  équilibre,  si,  outre 
les  équations  supposées  X=o,  Y—  o,  Z— o,  on  a 
encore  L= o,  M=  o,  N—o  ( n*  Go  ). 

Mais  quand  les  trois  quantités  X , Y,  Z ne  sont 
pas  nulles  ensemble  , l’équation  ( a ) est  réellement 
déduite  des  équations  (b),  et  peut  tenir  lieu  de  l’une 
d’entre  elles  ; de  sorte  que  celte  équation  de  con- 
dition convient  à tous  les  cas,  excepté  celui  de 
X=o,  Y—  o,  Z=o,  ce  qui  s’accorde  avec  le  ré- 
sultat du  n*  précédent. 

72.  Les  équations  (b)  font  seulement  connaître  la 

position 
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position  de  la  résultante  dans  l’espace;  mais  il  reste 
encore  à déterminer  sa  grandeur  et  même  le  sens 
dans  lequel  elle  agit;  question  qui  ne  présente  au- 
cune difficulté.  , 

Pour  la  résoudre,  il  faut  composer  en  une  seule 
force,  la  résultante  des  forces  dirigées  dans  le  plan’ 
des  x,  y,  et  celle  des  forces  perpendiculaires  à ce 
plan  ; or , la  seconde  est  égale  a Z , les  composantes 
de  la  première,  parallèles  aux  axes  des  x et  desj-, 
sont  X et  Y ; donc  X , Y , Z,  sont  les  composantes 
parallèles  aux  trois  axes,  de  la  résultante  définitive  ; 
en  l’appelant  donc  R,  et  désignant  par  a,  b,  c,  les 
angles  qui  déterminent  sa  direction  par  rapport  aux 
trois  axes , nous  aurons  ( n°  20  ) 
fl*  = X’ + K* -f  Z*, 

et  de  plus 

jR.c03.a~X,  R. co  s. b— Y,  R.cos.cc=zZ ; 

équations  qui  déterminent  complètement  la  gran- 
deur et  la  direction  de  la  résultante. 

On  peut  remarquer,  en  faisant  attention  aux  va- 
leurs de  X , Y,  Z ( n°  69  ) , que  cette  grandeur  et 
cette  direction  sont  les  mêmes  que  si  toutes  les 
forces  P , P1 , P" , etc.  étaieut  appliquées  en  un 
même  point  ( n*  21  ) parallèlement  à leurs  directions 
^respectives  ; de  manière  que  la  véritable  résultante 
fte  diffère  de  celle  qui  aurait  lieu  dans  ce  cas,  que 
par  sa  position  absolue  dans  l’espace. 

y3.  Si  les  forces  P,  P , P ",  etc.  n’ont  point  une 
résultante  unique , on  peut  au  moins , dans  tous 
les  cas,  les  réduire  à deux  forces  qui  ne  seront 
*•  7 

t 
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plus  déterminées  de  grandeur  et  de  direction  , 
comme  le  serait  une  seule  résultante.  Cette  propo- 
sition se  vérifie  sans  peine , en  examinant  tous  les 
cas  que  peuvent  présenter  le  système  des  forces  di- 
rigées dans  le  plan  des  x,y  et  celui  des  forces  pa- 
rallèles à l’axe  des  z , lesquels  systèmes  ont  toujours, 
ou  chacun  une  seule  résultante,  ou  chacun  deux  ré- 
sultantes parallèles  et  non  réductibles;  maison  peut 
la  démontrer  directement  de  la  manière  suivante. 

Sans  rien  changer  au  système  des  fortes  P , 
P',  P ",  etc. , on  peut  y ajouter  deux  forces  égales 
et  directement  opposées.  Pour  fixer  les  idées,  sup- 
posons que  ces  forces  sont  appliquées  à l’origine 
des  coordonnées.  Soit  S leur  intensité  commune; 
a , l> , c , les  angles  que  l’une  d'elles  fait  avec  les 
trois  axes,  et  par  conséquent,  200° — a,  2000— 
200° — c , les  angles  qui  se  rapportent  à l’autre  (n°  7). 
il  est  permis  de  supposer  que  le  système  des  forces 
données , augmenté  de  la  première  force  S,  a une 
résultante  unique  ; car  l’existence  de  cette  résultante 
ne  dépend  que  d’une  seule  équation  de  condition  , 
à laquelle  ou  peut  satisfaire,  d'une  infinité  de  ma- 
nières différentes , au  moyen  des  quantités  S,  a,  b , c. 
Désignant  donc  celte  résultante  par  R}  les  forces 
données  se  trouveront  réduites  à deux,  savoir,  R 
et  la  seconde  force  S.  D'où  il  suit  qu’un  nombre 
quelconque  de  forces , dirigées  comme  on  voudra 
dans  l’espace , peuvent  toujours  être  remplacées  par 
xleux  forces  qui  leur  sont  équivalentes , et  qui  se 
réduiront  elles-mêmes  à une  seule,  quand  les  forces 
données  admettront  une  résultante  unique. 
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CHAPITRE  III. 

THÉORIE  DES  MOMENS. 

74-  Ï-ves  quantités  que  nous  avons  désignées  dans 
le  chapitre  préce'dent,  par  L,  M , iV  ( ii'Gq),  dé- 
pendent de  la  position  des  plans  des  coordonnées 
par  rapport  aux  forces  P,  ly , P" , etc.  ; souvent  on 
a besoin  de  changer  la  direction  de  ces  plans,  dans 
la  vue  de  simplifier,  et  même  de  rendre  possible,  la 
solution  d’un  problème;  or,  il  existe  entre  les  va- 
leurs de  L , M,  N , relatives  à un  même  système  de 
forces  et  à des  plans  différens , des  relations  d’après 
lesquelles  on  déduit  ces  valeurs  les  unes  des  autres, 
et  qui  renferment  des  théorèmes  remarquables.  C’est 
la  démonstration  de  ces  théorèmes  que  je  me  pro- 
pose de  donner  dans  ce  chapitre. 

7$.  Nous  avons  appelé  moment  d’une  force  par 
rapport  à un  point  ( n°  52  ),  le  produit  de  cette  force 
par  la  perpendiculaire  abaissée  de  ce  point  sur  sa 
direction,  et  centre  des  momens,  le  point  d’où  l’on 
abaisse  la  perpendiculaire.  Si  doue  l’intensité  de  la 
force  est  représentée  par  une  ligne  AB  ( fig.  19  ) , 
prise  sur* sa  direction,  et  que  le  centre  des  monnns 
spit  le  point  C,  le  moment  sera  égal  au  double  de 
l’aire  du  triangle  ABC,  qui  a pour  base  cette  ligne 
et  son  sommet  au  centre  C,  La  projection  de  c^ 

7.. 
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triangle  sur  un  plan  mené  arbitrairement  par  son 
sommet , est  un  autre  triangle  A'B'C , qui  a même 
sommet  que  le  premier,  et  pour  base,  la  projec- 
tion A' B'  de  la  ligne  AB  sur  ce  plan  ; donc  la  pro- 
jection du  moment  de  la  force  AB  est  égale  au 
moment  d’une  autre  force  représentée  en  grandeur 
et  en  direction  par  A' B1  ; mais  si  l'on  transporte  la 
force  AB  au  point  2?',  parallèlement  à sa  directiou  , 
de  sorte  quelle  soit  représentée  maintenant  par  la 
droite  aB' , égale  et  parallèle  à AB  ; et  si  on  la  dé- 
compose ensuite  en  deux,  l’une  dirigée  dans  le  plan 
de  projection  et  l’autre  perpendiculaire  à ce  plan, 
il  est  évident  que  la  première  composante  sera  la 
force  A' B ; par  conséquent  nous  pouvons  dire  que 
la  projection  du  moment  d’une  force  quelconque 
est  égale  au  moment  de  cette  même  force,  que  l’oa 
aurait  décomposée  suivant  le  plan  de  projection,  de 
ia  manière  que  nous  indiquons. 

76.  Cette  remarque  fort  simple  établit  une  rela- 
tion importante  entre  les  momens  d’une  force  dé- 
composée suivant  différens  plans  qui  passent  tous 
par  le  centre  des  momens.  Il  en  résulte  que  ces  mo- 
mens sont  les  projections  du  double  d’un  même 
triangle,  faites  sur  ces  différons  plans.  Ainsi,  par 
exemple  , les  trois  quantités 

/>(_y.cos.ct-j:.cos.C),  PÇx.cos.y-z.cos.a),  P(z. cos.G-y.cos.j), 

qui  entrent  dans  les  expressions  de  L,  M,  N}  son* 
les  projections  sur  les  trois  plans  des  coordonnées, 
du  double  du  triangle  qui  a son  sommet  à l’oi  igiue. 
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et  ponr  base , la  force  P.  En  effet , si  l’on  suppose 
que  P soit  la  force  AB  de  la  construction  précé- 
dente, et  que  l’on  prenne  le  plan  CA' B'  pour  celui 
des  x,y , la  force  A' B'  sera  la  résultante  des  deux 
forces  P.cos.a  et  P.cos.Æ,  appliquées  au  point  R, 
parallèlement  aux  axes  des  x et  des  ^ ; or,  d’apres 
le  n*  53,  le  moment  de  cette  résultante  par  rapport 
au  point  C,  est  égal  , abstraction  faite  du  signe  à 
J. P.  cos. a — x.P  .cos.G  ; donc  cette  quantité  est 
le  double  du  triangle  CA' B’ , ou  le  double  de  la 
projection  du  triangle  CAB  sur  le  plan  des  x,y. 
Par  la  même  raison,  les  deux  autres  quantités  sont 
aussi  le  double  des  projections  de  ce  triangle  sur  les 
plans  des  x,  z et  des^',  z. 

On  conçoit  d’après  cela  que  les  propriétés  des 
momens  doivent  être  lices  à celles  des  projections 
des  surfaces  planes.  C’est  pourquoi  nous  allons  ex- 
poser celles-ci  en  leur  donnant  toute  la  généralité 
qu’on  peut  desirer. 

77.  Pour  déterminer  les  inclinaisons  respectives 
des  plans  que  nous  aurons  à considérer,  rapportons- 
les  à trois  plans  rectangulaires,  que  nous  nomme- 
rons les  plans  primitifs  de  projection , ou  simple- 
ment les  plans  primitifs;  appelons  de  même  axes 
primitifs , les  intersections  de  ces  plans , et  soient 
mA , rnB,  mC  (fig.  irc),  ces  trois  axes  rectangulaires. 

Si  l’on  considère  un  plan  mené  parle  point  m, 
intersection  de  ces  trois  axes,  il  est  évident  que  sa 
position  sera  déterminée  en  même  lems  que  celle 
de  la  perpendiculaire  à ce  plan,  élevée  par  es  points 
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or,  la  position  de  cette  ligne  dépend  des  trois  angles 
aigus  ou  obtus,  qu’elle  fait  avec  les  axes;  lors  doitc 
que  nous  regarderons  un  plan  comme  donne  de  po- 
sition, ce  sera  toujours  au  moyen  de  ces  trois  angles, 
comptés  comme  il  a été  dit  dans  le  n°  5. 

Ainsi  mD  étant  la  perpendiculaire  au  plan  que 
l’on  considère , sa  position  sera  déterminée  par  rap- 
port aux  plans  primitifs,  au  moyen  des  trois  angles 
CrnD,  BmD  et  AmD.  Ces  angles  peuvent  être  obtus 
ou  aigus  ; mais  il  est  bon  d’observer  que  s’ils  se 
changent  tous  trois  à la  fois  , dans  leurs  supplémens 
300° — CmD , 200 ° — BmD , aoo* — AmD , le  plan 
donné  restera  le  même;  car  alors  la  droite  mD  se 
changera  dans  son  prolongement  mD , ce  qui  ne 
fait  pas  varier  le  plan  perpendiculaire  à cette  droite, 
mené  par  le  poiut  m.  U n même  plan  répond  donc 
aux  angles  CmD,  BmD,  AmD,  et  à leurs  supplé- 
mcns  ; et  quand  ces  angles  seront  déterminés  par 
les  valeurs  de  leurs  cosinus,  un  même  plan  répondra 
à ces  valeurs  , et  aux  mêmes  valeurs  prises  toutes 
trois  avec  des  signes  contraires. 

Observons  encore  que  ces  angles  qui  servent  à 
déterminer  la  position  du  plan  donné,  ne  sont  autre 
chose  que  ses  inclinaisons  sur  les  plans  primitifs  : 
l'angle  CmD  est  son  inclinaison  sur  le  plan  AmB ; 
l’angle  BmD,  sur  le  plan  CmA  ; et  l’angle  AmD, 
sur  le  plan  BmC ; ce  qui  résulte  de  ce  que  l’angle 
compris  entre  deux  plans  quelconques  , est  égal  à 
l’angle  compris  entre  les  perpendiculaires  à ces 
plans , élevées  par  un  même  point  de  leur  inter-" 
section. 
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78.  Cela  posé,  voici  différentes  formules  connues 
dont  nous  ferons  usage  dans  cette  théorie. 

Considérons  deux  droites  mD  et  ruE  ( fig.  20  ) , 
menées  par  l'intersection  rn , des  axes  primitifs  mA% 
mB,  mC ; soient  q,  q , q"  ; r,  r,  r , les  angles  relatifs 
à ces  droites,  de  sorte  qu’on  ait 

Am D — q , BmD~ q' , CmD —q"\ 

AmE  r=  r , BmE  = r , CmE  = r'; 

soit  en  outre  s,  l’angle  DrnE  formé  par  ces  deux^ 
droites;  on  aura 

cos. .s  = cos. r- cos  .q  4-  cos. /. cos  .7'+  cos.  r".  cos.  q".  (1) 

En  effet,  prenons  arbitrairement  sur  ces  droites, 
des  parties  mD  et  mE , que  nous  représenterons  par 
h et  g;  menons  la  droite  DE,  et  faisons  DE^k: 
nous  aurons  dans  le  triangle  mDE , 

= g* — ahg.co*.s. 

Mais  les  coordonnées  du  point  D,  parallèles  aux 
axes  mA  , mB,  mC , sont  égales,  comme  il  est  aisé 
de  le  voir,  à mD.  cos.  A mD,  mD . cos . BmD , 
mD  .cos.  CmD,  ou,  ce  qui  est  la  même  chose,  à 
L.cos.q,  L.cos.q',  L.cos.q’;  celles  du  point  E, 
parallèles  aux  mêmes  axes,  sont  égales  à g.cos.r , 
g.cos.r,  g.cos.r  ; donc  on  a,  pour  la  valeur  do 
k%,  ou  du  carré  de  DE , en  fonction  de  ces  coor- 
données , 

i1  = (A. cos, q — g-.co$.r)“-|-  (/i.cos-q' — g-.cos.r')* 

(Ji.coi.q"  — g-.cos.r")*. 

Ces  deux  valeurs  de  k'  doivent  être  identiques 
développant  donc  la  seconde,  et  égalant  ensuite  les. 
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coefficiens  de  h',  g'  et  gh,  il  vient 

cos*.  q -f-  cos*,  q -f-  cos*,  q"  = 1 , 

cos *.r  +cos*.r'  + cos*./'  — i , 

cos.g.cos.r-f-  cos.  q'.  cos.  / -J-  cos. g*  .cos.r’c=  cos.x; 

équations  dont  les  deux  premières  étaient  déjà  dé- 
montrées ( n°  8 ) , et  dont  la  troisième  est  la  for- 
mule (i). 

Lorsque  les  droites  niD  et  mE  sont  perpendicu- 
laires, on  a s=  i oo°,  cos.s=o,  et  cette  formule 
devient 

cos.g.cos.r-f- cos.g'.cos.r'-+-cos.g’.cos.r*  = o.  (a) 

Si  les  deux  droites  mE  et  mD  étaient  situées  dans 
l’un  des  trois  plans  primitifs,  par  exemple,  dans  le 
plan  AmB , on  aurait  y'  = ioo°  et  r = ioo°:  l’équa- 
tion se  réduirait  alors  à 


cos. q. cos. r + cos. g'. cos./  z=  o. 


7g.  D’après  cela,  menons  par  le  point  21),  9 

trois  nouveaux  plans  de  projection,  rectangulaires 
comme  les  premiers,  et  dont  les  intersections  soient 
m/ï , miï',  mC ; et  rapportons  les  premiers k ceux-ci, 
au  moyen  des  angles  • 


AmA'  ■=  a,  Am IV  = a , 

AmC  — 

Dm  A'  = C , BmB'  , 

BmC  = 

Cm  A'  = y , Cm  B'— y', 

CmC  =• 

nous  aurons  d’abord  ( n°  8 ) 

cos* . a.  -f-  cos* . a!  -f-  cos* . a"  = 1 , 
cos“.C  -f-  cos *.£'  -f-  cos’.f'  = 1 , 
cos*. 7 -f-  cos*. y’  -f-  cos*. "/  = 1 j 


) 

J 


(3) 
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ensuite,  en  considérant  les  droites  perpendiculaires 
Am  et  Bm,  Am  et  Cm,  Bm  et  Cm,  l’équation  (2) 
donnera 

cos. a. cos. £ -J-cos.tf'.cos.tr' -t-  cos . a" . cos . £"  = o , \ 

COS.tC.C0S.}r+-COS.*'.COS.y-j-C(Hl.ct".COS.y'  = O,  ) (4) 

COS. C. COS. 7 + COS.f'.COS.^'-f- COS.  £*.009.7-'  = °-  " 

80.  Maintenant , soit  a une  portion  de  surface 
plane  , terminée  par  une  courbe  quelconque , et 
située  dans  un  plan  passant  par  le  point  m ; mD  la 
perpendiculaire  à ce  plan  ; q , q',  q" , les  trois  angle# 
AmD,  BmD,  CmD  ; p,  p , p",  les  projections  de  a 
sur  les  trois  plans  primitifs,  savoir,  p sur  le  plan 
mBC,  p'  sur  le  plan  mAC,  p"  sur  le  plan  mAB.  On 
sait  que  la  projection  de  l’aire  d’une  courbe  plane 
sur  un  autre  plan , est  égale  à cette  aire  multipliée 
par  le  cosinus  de  l’angle  compris  entre  les  deux 
plans,  ou  entre  les  perpendiculaires  aux  deux  plans; 
on  aura  donc 

p=a. cos. q,  p'  = a. cos. q',  p"  = a.cos.q”. 

Ces  valeurs  de  p,  p',  p‘  seront  positives  ou  né- 
gatives , selon  les  signes  des  cosinus  de  q,  q , q"  ; 
mais  on  fera  abstraction  du  signe,  quand  on  aura 
seulement  pour  but  de  connaître  l’étendue  de  Taire 
de  ces  projections. 

81.  Considérons  encore  la  projection  de  a sur  un 
nouveau  plan,  qui  sera , si  Ton  veut,  le  plan  rnB'C'  j 
soit  b cette  projection , et  c l’angle  A'mD,  compris 
entre  les  perpendiculaires  rnA'  et  mD,  à ce  nouveau 
plan  et  au  plan  de  a;  on  aura  b=a. cos. c , et  d’après 
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la  formule  (i)  , appliquée  à ces  deux  droites/ 

cos. c = cos. q.  cos. a •+■  cos. q'  .cos. C -f-cos.  g". cos. y ; (5) 

* 

multipliant  les  deux  membres  de  cette  équation 
par  a,  puis  substituant  p,  p,  p"  à la  place  de 
a. cos. q,  a. cos. </,  a.cos.q",  il  vient 

b = p. cos. p' , cos. G ~{-p".co&.y.  "(G) 

Cette  équation  fera  connaître  la  projection  de  a 
sur  un  plan  quelconque , lorsque  les  projections  de 
cette  aire  seront  données  sur  trois  plans  rectangu- 
laires, par  rapport  auxquels  la  position  du  nouveau 
plan  sera  aussi  donnée. 

Comme  la  formule  (5)  n’a  lieu  qu'en  ayant  égard 
aux  signes  des  cosinus  qu’elle  renferme,  il  s’ensuit 
qu’il  faut  de  même  avoir  égard  aux  signes  de  p,  p , p"t 
dans  l’équation  (G).  Ainsi,  dans  cette  équation, 
p,  p',  p " sont  des  quantités  positives  ou  négatives , 
• dont  les  signes  dépendent  de  la  position  de  la  per- 
pendiculaire niD , par  rapport  aux  axes  primitifs  : 
par  exemple,  la  quantité  p est  positive  quand  l’angle 
DmA  est  aigu  ; elle  est  négative  dans  le  Cas  con- 
traire. 

82.  Considérons  de  même  un  nombre  quelconque 
d’aires,  représentées  par  a,  a,  a',  etc.,  et  situées 
dans  des  plans  diflërens  ; projetons  chacune  de  ces 
aires  sur  les  trois  plans  primitifs;  puis  ajoutons  en- 
semble les  projections  faites  sur  un  même  plan  , en 
ayant  égard  à leurs  signes.  Soient  A,  A'y  A*,  les 
trois  sommes  que  l’on  obtiendra  de  cetto  manière  t 
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et  qui  se  rapportent  respectivement  aux  plans  mBC, 
mAC,  viAB  ; soit  aussi  B la  somme  des  projections 
de  fl,  a,  a , etc.  , sur  le  plan  mffC'  : en  formant 
une  équation  semblable  à l’équation  (6)  , pour  cha- 
cune de  ces  aires,  et  en  ajoutant  ensuite  toutes  ces 
équations,  on  aura  évidemment, 

B = y/.cos.ct-f-  A'.cos.G  -f-  A",. cos. y. 

Représentons  encore  par  B'  la  somme  des  pro- 
jections de  a,  a,  a,  etc.,  sur  le  plan  mA'C';  il  est  évi- 
dent que  la  valeur  de  B ' se  déduira  de  celle  de  B , 
en  substituant  l’axe  mB',  perpendiculaire  au  plan 
mA'C',  à l’axe  mC' , perpendiculaire  au  plan  mB'C, 
c’est-à-dire,  en  substituant  a.',  ë',  y,  aux  angles 
a,  ë,  y ; de  sorte  que  nous  aurons 

B'  — A.  cos  .a!  -J-  A' . cos.C'-f-  A'  .cos. y'; 

et  de  même,  si  B"  exprime  la  somme  des  projec- 
tions de  a,  a , a,  etc.  ,»sur  le  troisième  plan  mA'B'y 
on  aura  sa  valeur  en  mettant  dans  celle  de  B3  a",  £",ÿ, 
k la  place  d e a,  f,  7;  ce  qui  donne 

B"  = A.  cos.  a."  -f-  A'  .cos.C  A",  cos.  y". 

En  ajoutant  les  carrés  de  ces  valeurs  de  B,  B' , B"y 
on  trouve,  en  vertu  des  équations  (3)  et  (4)> 

B>  + 5'“  -f  B "a  = A’ + A '*  -f-  A *\  (7) 

On  en  déduit  aussi  sans  difficulté 

A = B.cos.a-j~  B'.cos.a'-f-  B". cos. a",  ) 

A'  = B. cos. C + B'.cos.C  +B".cos.C",  \ (8) 

A" ~ B. cos. y-)-  B'.cos.y'-t-  B“ .cos.y” . j 
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Ces  équations  sont  inverses  de-  celles  qui  donnent 
B , B B au  moyen  de  A,  A A’;  elles  feront 
connaître  A,  A' , A",  quand  B,  B' , B"  seront 
données. 

83.  L’équation  (y)  nous  fait  voir  que  cette  somme 
B'-\-B’'-\-B '*  est  indépendante  de  la  direction  des 
trois  plans  de  projection  , c’est-à-dire  , qu’elle  ne 
varie  pas  en  passant  d’un  système  de  plans  rectangu- 
laires à un  autre.  Dans  le  cas  particulier  où  toutes 
les  aires  a,  a,  a",  etc.  , sont  dans  un  même  plan, 
cette  invariabilité  est  évidente  ; car  il  est  aisé  de 
voir  que  cette  somme  n’est  alors  autre  chose  que  le 
carré  de  <7-j-a'-|_rt',_j_etc.  En  effet , si  l’on  prend  le 
plan  de  ces  aires  pour  l’un  des  plans  primitifs,  deux 
des  trois  quantités  A,  A',  A ",  savoir,  celles  qui  se 
rapportent  aux  deux  antres  plans,  seront  nulles  : la 
troisième  Sera  égale  à la  somme  a-\-a-\- a e te . ; 

de  sorte  que  l'on  aura  . , 

« 

£'  + B/'  + £":‘=(a  + a'+a"  + etc.y 


On  peut  considérer  alors  « -f ~ a -f- a" -f-  etc., 
comme  formant  une  seule  aire  plane  ; et  l’on  voit 
que  le  carré  de  celte  aire  est  égal  à la  somme  des 
carrés  de  ses  projections  sur  trois  plans  rectangu- 
laires, comme  il  résulte  d’un  théorème  connu. 

Voyons  actuellement  ce  que  représente  la  somme 
B'  + B’*  -f-  B”%,  dans  le  cas  général  où  les  aires 
m,  a\  a" , etc.  sont  situées  dans  des  plans  diflerens» 
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On  déduit  de  l'équation  (7) 

B — \/  A- + A'*  + A"%  — li7‘  — Z?"*  ; 

la  somme  B,  qui  varie  en  passant  d'un  plan  de  pro- 
jection à un  autre , est  donc  la  plus  grande  possible 
quand  011  a B'= o,  B*  =■  o;  et  alors  elle  est  égale 
à A insi  cette  quantité  constante 

représente  la  plus  grande  somme  des  projections  sur 
un  même  plan,  des  aires  que  l’on  considère  dans 
l’espace. 


84-  Le  plan  mB" O qui  répond  à cette  plus  grande 
projection  , jouit  de  propriétés  importantes  en  mé- 
canique , que  nous  ferons  connaître  dans  la  suite 
de  ce  Traité.  Sa  position  est  facile  à déterminer, 
d’après  les  équations  B'— o,  B“—  et,  qui  le  ca- 
ractérisent. 

En  effet,  les  équations  (8)  se  réduisent  alors  à 
A = 27.coi.ct,  A' =J3. coa.C , A“-=^B, ctm.yj  j 


d’où  l’on  lire 


cos.C  = 


co*.  y = 


Ÿ A*  + A'*  + A"* 
A‘ 

\/A‘  + 

A"  

ÿA'  + A'*  -fÂ** 


Lors  donc  que  l'on  connaîtra  les  sommes  des  pro- 
jections A , A',  A",  sur  trois  plans  rectangulaire» 
mBC , mA C , mAB t choisis  arbitrairement,  on 
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pourra  immédiatement  déterminer  la  direction  da 
plan  mEC'  de  la  plus  grande  projection , au  moÿen 
des  trois  angles  a,  6,  y,  qui  se  rapportent  à une 
ligne  mA'  perpendiculaire  à ce  plan  ( n°  79  ).  Quant 
à la  position  absolue  de  ce  plan  dans  l’espace , il  est 
clair  quelle  reste  indéterminée  ; car  les  projections 
de  chacune  des  aires  a , a , a",  etc.  , et  par  consé- 
quent, la  somme  de  ces  projections,  sont  les  mêmes 
sur  tous  les  plans  parallèles  entre  eux. 

• 

85.  La  somme  des  projections  des  aires  a,  a\  n*,etc.,’ 
est  la  même  sur  tous  les  plans,  également  inclinés  à 
celui  de  la  plus  grande  projection. 

Pour  le  démontrer,  prenons  le  plan  perpendicu- 
laire à la  droite  mD;  désignons  par  C la  somme  des 
projections  faites  sur  ce  plan  , et  soit  toujours , 
comme  dans  les  n°*  précédens,  q,  q , q"  les  angles 
Ami),  BmD,  CmD , et  c l’angle  A'mD,  qui  mesure 
l’inclinaison  de  ce  plan  sur  celui  de  la  plus  grande 
projection.  On  aura  , d’après  ce  qu’on  vient  de 
trouver  ( n°  82  ) , 

C — A-cos.q  -f-  A.  cos  .q’  -J-  A"  .cos.q"; 

substituant  B. cos. a,  B. cos. £,  B. cos. y,  à la  place 
de  A , A’,  A",  il  vient 

C — 2?(eos.ct. cos. 7+  cos. C.  cos. q'-j-  cos.^.cos .q") ; 

donc,  d’après  la  formule  (5),  on  aura  C=B .cos. c, 
ou  bien  en  mettant  pour  B sa  valeur  maximum , 

C = \/  A‘  -f-  A u -f  -f2.  cos.  c. 
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D’où  il  suit  que  la  varctur  de  C est  la  même  pour 
tous  les  plans  qui  font  le  même  angle  c avec  le  plan 
ihC'B'  de  la  plus  grande  projection. 

Cette  valeur  diminue  à mesure  que  l’angle  c ap- 
' proche  de  ioo°;  enfin  elle  est  nulle  pour  tous  les 
plans  perpendiculaires  à celui  de  la  plus  grande  pjo-|l 
jection. 

86.  Appliquons  maintenant  à la  théorie  des  mo- 
mens,  ces  propriétés  des  projections  des  surfaces 
planes. 

Si  nous  supposons  que  les  aires  n,  a',  a",  etc.  sont 
doubles  des  triangles  qui  ont  pour  bases  les  forces 
P,  P,  P,  etc.  , représentées  par  des  lignes  prises 
sur  leurs  directions , et  pour  sommet  commun , l’ori- 
gine des  coordonnées  de  leurs  points  d’application, 
ces  aires  seront  les  momens  de  ces  mêmes  forces  pris 
par  rapport  à cette  origine  (n°  75).  La  partie  de  la 
quantité  L,  relative  à chacune  de  ces  forces,  sera  la 
projection  sur  le  plan  des.r, /,du  double  du  triangle 
qui  correspond  à cette  force  ( n°  76  ) ; par  consé- 
quent L représentera  la  somme  des  projections,  tant 
positives  que  négatives,  des  aires  a,  a,  «*,  etc.  sur 
le  plan  des  x,y,  et  de  même  M et  N représente- 
ront les  sommes  des  projections  de  ces  aires  sur  les 
plans  des  or,  z et  des/,  z.  Ces  trois  quantités  L,  M , Nt 
et  en  général  les  quantités  analogues,  relatives  au 
même  système  de  forces  et  à d’autres  plans,  jouiront 
donc  des  mêmes  propriétés  que  les  sommes  des  pro- 
jections de  n,  a',  a , etc.  sur  ces  plans. 

Dans  l’énoncé  de  ces  propriétés , nous  suppose- 
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rons  l'origine  des  coordonnées  invariable,  et  nous 
y placerons  toujours  le  centre  des  momens.  Nous 
appellerons  une  quantité  telle  que  Z-,  la  somme  des 
momens  des  forces  P , P',  P“,  etc. , décomposées 
suivant  le  plan  des  x,y\  mais  on  ne  devra  pas  ou- 
tkiqr  qu’avant  sa  décomposition , chaque  force  doit 
être  transportée  , parallèlement  à elle-même,  en  un 
point  de  sa  projection  sur  ce  plan  , ainsi  qu’on  l’a 
vu  dans  le  n’  76,  relativement  à la  force  P.  Nous 
désignerons  semblablement  les  sommes  M , N , et 
toute  autre  quantité  analogue  à L. 

Cela  posé: 

1“  Lorsque  les  sommes  des  momens  des  forces 
P , .P,  P,  etc. , décomposées  suivant  les  trois  plans 
des  coordonnées,  sont  connues,  la  somme  des  mo- 
mens des  mêmes  forces,  décomposées  suivant  un 
plan  quelconque , mené  par  le  centre  des  momens  , 
est  donnée  par  celte  formule 

D — L. cos. s + AI. cos.  i -f-  N.  cos.  t" ; 

dans  laquelle  D représente  la  somme  cherchée;  €, 
é',  t,  les  angles  que  fait  la  perpendiculaire  au  plan 
quelconque,  avec  les  axes  des  s,  des  y et  des  æ. 

a*.  Parmi  toutes  les  positions  que  peut  prendre 
le  plan  mené  par  le  centre  des  momens,  il  en  existe 
une  pour  laquelle  la  somme  des  momens  des  forces 
données,  décomposées  suivant  ce  plan,  est  la  plus 
grande  possible,  et  égale  à S/~L*  -f-  M'  -j-  N'.  Par 
rapporta  tout  plan  perpendiculaire  à celui-là,  la 
somme  des  momens  est  égale  à zéro  ; et  générale- 
ment 
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ment  elle  est  égale  à \/Z*-f*  M*  -f-  iV*  • cos . J' , rela- 
tivement à un  plan  dont  / est  l'inclinaison  sur  celui 
de  la  plus  grande  somme. 

3*.  Enfin,  en  désignant  par  a,  £ , y,  les  angles 
que  la  perpendiculaire  à ce  dernier  plan  fait  avec 
les  axes  des  z,  desj-  et  des  x,  on  a (u°  84),  pour 
déterminer  sa  position, 

L 

COS . at  = ■■■*■—■  ■ ■ - , 

VL*+M'  + Ar‘ 

, M 

COS  . 6 — —y=s=i.  — , 

ÿ£S  + M*  + N* 

N 

' y'L'+ïP+N' 

d’où  l’on  peut  conclure  que  si  l’on  prend  sur  la  per- 
pendiculaire au  plan  relatif  à chaque  somme  de  mo- 
mens, une  ligne  proportionnelle  à cette  somme,  la 
ligne  qui  représente  la  plus  grande  somme  sera  en 
grandeur  et  en  direction , la  diagonale  du  parallélé- 
pipède construit  sur  les  trois  sommes  Z,  il/,  N. 

La  composition  des  momens  suit  donc  les  mêmes 
lois  que  celle  des  forces,  la  plus  grande  somme  des 
momens  et  la  perpendiculaire  à son  plan  remplaçant 
la  résultante  et  sa  direction. 

87.  Avant  de  quitter  ce  sujet,  nous  rapproche- 
rons, en  peu  de  mots,  la  théorie  des  momens  de  ce 
que  nous  avons  trouvé  dans  le  chapitre  précédent , 
sur  les  conditions  d’équilibre  et  sur  les  résultantes 
des  forces  P , P /**,  etc.  Pour  abréger,  nous  appel- 
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lerons  plan  principal,  le  plan  qui  répond  à la  plus 
grande  somme  des  momens  des  forces  décomposées  , 
et  moment  principal,  cette  plus  grande  somme. 

88.  Les  conditions  d’équilibre  d’un  corps  solide 
peuvent  à présent  s’énoncer  d’une  manière  fort 
simple. 

Si  le  corps  est  libre,  il  est  ne'cessaire  et  il  suffit 
que  le  moment  principal  et  la  résultante  des  forces  * 
données  soient  nuis.  Ces  deux  conditions  donnent 
en  etî’et  les  six  équations  d’équilibre  démontrées  dans 
le  n°  Co  ; car  la  résultante  R (n°  72)  ne  peut  être 
nulle  sans  que  ses  trois  composantes  rectangulaires 
X , y,  Z,  ne  soient  aussi  nulles;  et  de  même  le 
moment  principal  \l~L?  + AI2  -{-A  “ne  peut  être  égal 
à zéro,  sans  qu’on  11’ait  séparément  L — o,  31=  o, 
JY  = o.  Le  centre  des  momens  peut  être  placé  en 
un  point  quelconque;  mais  d’après  la  transforma- 
tion qu’on  a faite  dans  le  n“  71,  il  est  évident  que 
si  ces  trois  dernières  équations  ont  lieu  pour  un  point 
déterminé,  elles  subsistent  également  pour  tout 
autre  point,  lorsque  l’on  a en  même  teins  X=o , 
ïr  = 0 et  Z = 0.  • , 

Quand  le  corps  est  retenu  par  un  point  fixe,  il 
snftitque  le  moment  principal  soit  nul,  en  plaçant 
le  centre  des  momens  en  ce  point. 

Enfin  quand  le  corps  est  retenu  par  un  axe  fixe  , 
il  suffit  que  le  plan  principal  renferme  l’axe,  le  centre 
des  momens  étant  placé  en  un  point  quelconque  du 
même  axe.  En  effet,  supposons  que  l’axe  fixe  soit 
celui  des  r;  si  le  plan  principal  le  renferme,  l’angle  cc 
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du  il’ 86  sera  droit , et  l’on  aura  par  conséquent  L = o ; 
ce  qui  est  l'équation  d’équilibre  trouvée  dans  le 
n”  65. 

8g.  Lorsque  les  forces  P,  P P",  etc.,  ont  une 
résultante  unique,  il  est  évident  que  le  plan  princi- 
pal doit  être  celui  qui  renferme  cette  résultante  et 
le  centre  des  momens.  La  perpendiculaire  à ce  plan 
et  la  parallèle  à la  résultante,  menées  par  le  centre 
des  momens,  doivent  donc  être  perpendiculaires 
entre  elles;  ainsi  il  faut  qu’on  ait  (n°  78) 

cos.tt.cos.c-f-cos.É.cos.è  -j-  cos. y. cos. a — o ; 

a , £,y  étant  les  angles  que  fait  la  première  droite 
avec  les  axes,  des  z , desj*  et  des  jc;  et  c,  b,  a , les 
angles  que  fait  la  seconde  droite  avec  les  memes 
axes.  Or,  on  a donné  les  valeurs  de  cos.«,  cos. A, 
cos  .c,  dans  le  n°  72,  et  celles  de  cos. a,  cos.£, 
cos. y,  dans  le  n°  86;  substituant  donc  ces  valeurs, 
l’équation  précédente  se  change  en  celle-ci 

L7.+  M]  +KX  = o, 

qui  a effectivement  lieu  quand  les  forces  données 
ont  une  résultante  (n°  6g). 

go.  Jusqu’ici  nous  avons  supposé  que1  le  centre 
des  momens  restait  toujours  à l’origine  des  coor- 
données; mais  si  on  le  transporte  en  un  autre  point , 
le  moment  principal  variera,  et  l’on  peut  demander 
en  quel,;  point  ou  en  quelle  suite  de  points,  ce  mo- 
ment est  le  plus  petit.  Quand  les  forces  P , P', 
P',  etc.,  ont  une  résultante  unique,  il  est  évident 

8. . 
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que  ces  points  sont  ceux  qui  se  trouvent  sur  la  di- 
rection de  la  résultante;  car  pour  tous  les  points  de 
cette  droite,  les  quantités  L,  M,  N,  sont  nulles 
(n°  71),  et  par  conséquent  le  moment  principal  est 
égal  à zéro.  Pour  obtenir  l’équation  du  lieu  de  tous 
ces  points  dans  le  cas  général,  désignons  par  ï(j(,z  , 
les  coordonnées  d’un  point  quelconque  où  l’on  trans- 
porte le  centre  des  momens,  et  par  Lt,  Nn  ce 
que  deviennent  L,  M,  iV,  relativement  à ce  points 
nous  aurons  (n°  71) 

z,=z+  Yx,  — Xy,, 

M=M+Xz,  — Zx„ 

N=N+Zv,  - J 

ce  qui  montre  d’abord  que  si  les  forces  P , P't 
P ",  etc.,  se  réduisent  à deux,  parallèles  et  irréduc- 
tibles, auquel  cas  on  a A'  = o,  Y ' = o,  Z=o  , 
les  valeurs  de  Z,  M,  N,  ne  varieront  pas  avec  le 
centre  des  momens.  Ainsi,  dans  ce  cas,  la  valeur 
du  moment  principal  ne  change  pas , et  le  plan  prin- 
cipal reste  parallèle  à lui-même,  en  quelque  point 
que  soit  placé  le  centre  des  momens.  On  conçoit 
en  effet  que  ce  plan  doit  être  constamment  parallèle 
à celui  des  deux  forces  auxquelles  les  forces  données 
se  réduisent,  et  que  le  moment  principal  est  tou- 
jours égal  à la  perpendiculaire  comprise  entre  les 
directions  de  ces  forces , multipliée  par  leur  va- 
leur commune. 

Dans  tout  autre  cas , le  moment  principal  sera 
uue  fonction  des  coordonnées  xnyti  »t,  du  ccutr* 
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des  ifiomens.  Son  carré  sera  égal  à Z,*-{-  M*-\- N* , 
ou  à v 

(L+  Yxt  - Xy,y+  (3f+  Xz-Zxt)'+  (7V+  Zy,- Fz,)*. 

En  égalant  à zéro  ses  trois  différences  partielles  re- 
latives à x , y, , z,  t afin  de  déterminer  son  mini- 
mum, et  observant  que  /?*=  A^-f-T^-f-Z*,  on  obtient 
trois  équations  qu’il  est  facile  d’écrire  sous  cette 
forme  : . 

R'X'ZzzX (Xx,  + Yy , 4-  Zz ;)  4-  ZJJ/  — YL, 
fiy,=  r(Xx,+  Yy,  4-  Zz,)  4-  XL  - ZN, 

R'z,  = Z(.Ÿx,  + Fy,  4-  Zz,)  4-  Y N — KM. 

Or,  si  l'on  ajoute  ces  trois  équations , après  avoir 
multiplié  la  première  par  X , la  seconde  par  V,  la 
troisième  par  Z,  on  trouve  uue  équation  identique;  il 
s’ensuit  donc  que  l’une  d’elles  est  la  suite  des  deux 
autres  ; et  comme  les  coordonnées  x, , y, , s, , ne 
s’y  montrent  qu’au  premier  degré,  elles  appartien- 
nent à une  ligne  droite,  qui  est  le  lieu  demandé  des 
centres  des  momens , par  rapport  auxquels  le  mo- 
ment principal  est  un  minimum.  11  n’est  pas  néces- 
saire ici  d’examiner  lequel  a lieu , du  maximum  ou 
du  minimum ; car  il  est  évident  que  la  valeur  du  mo- 
ment principal  croit  indéfiniment  avec  les  coordon- 
nées x, , y , , z,  ; de  sorte  que  cette  fonction  n’est 
pas  susceptible  de  limite  dans  le  sens  de  son  accrois- 
sement. 

gi.  En  éliminant  la  quantité  Xx,-\-  Yy ,-\r  Zz 
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en  Ire  les  équations  précédentes,  prises  successive- 
ment deux  à deux , on  trouve  „ * 


Yx. 


Xy,+L 


Z.(NX+Mï+LZ) 

R‘ 


zy-  hfN= 

* - • ✓ * ♦ 

Xt—Zx^M— 


X:(NX+MY  + LZ) 
fi1 

Y.(NX-hMY+LZ') 

R 


Ces  équations  appartiennent  aux  projections  sur  les 
trois  plans  des  coordonnées,  du  lieu  des  ceutres  des 
roomens  principaux  minima.  On  vérifie  qu’elles  coïn- 
cident avec  celles  de  la  résultante  ( u°  71  ),  dans  le 
cas  où  les  forces  P,  P',  P“,  etc. , eu  ont  une  ; car 
on  a alors  r ■ • . , 


NX  + MY  + LZ=o. 

On  peut  aussi  remarquer  qu’on  vertu  de  ces  équa.- 
tions  , la  valeur  du  moment  principal  minimum 
donnée  dans  le  11°  précédent , devient 

(XX  + MY  + LZy 

/j. 

ensorte  que  la  condition  d’une  résultante  unique 
consiste  en  ce  que  ce  moment  doit  être  égal  à zéro. 
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CHAPITRE  IY. 

APPLICATION  DES  PRINCIPES  PRÉCÉDENS 
AUX  CORPS  PESANS. 

§.  I,!r.  Définition  de  la  pesanteur  et  conditions  d’e'qui- 
libre  de  ces  Corps , 

()?..  On  nomme  indifféremment  pesanteur  ou  gra- 
vité, la  force  qui  précipité  les  corps  vers  la  surface 
de  la  terre,  aussitôt  qu’ils  cessent  d’être  soutenus. 
Son  action  s’exerce  sur  toutes  les  parties  de  la  ma- 
tière , dans  des  directions  perpendiculaires  à cette 
surface,  ou  suivant  des  lignes  verticales.  Les  direc- 
tions prolongées  de  la  pesanteur  en  différçns  lieux' , 
iraient  donc  concourir  au  centre  de  la  terre,  à cause 
de  sa  forme , à très-peu-près  sphérique  ; mais  en 
ayant  égard  à la  grandeur  du  rayon  terrestre  (*) , 
relativement  aux  dimensions  des  corps  que  l’on  a 
ordinairement  à considérer,  on  peut  supposer,  sans 
erreur  sensible , la  pesanteur  parallèle  à elle-même 
dans  toute  l’étendue  d’un  même  corps. 

Des  expériences  que  nous  ferons  connaître  quand 
nous  traiterons  du  mouvement  des  corps  pesans  , 
ont  prouvé  que  l’intensité  de  1a  pesanteur  varie  à la 


(*)  Sa  longueur  moyenne  est  de  6066198  mètres. 
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surface  de  la  terre  : elle  est  la  plus  petite  à l’équa- 
teur;  lorsqu’on  s’approche  du  pôle,  elle  croit  pro- 
portionnellement au  carré  du  sinus  de  la  latitude. 
On  sait  encore  qu’à  la  même  latitude,  elle  diminue 
à mesure  qu’on  s’élève  sur  la  verticale,  et  quelle 
suit  la  raison  inverse  du  carré  de  la  distance  du 
corps  pesant  au  centre  de  la  terre.  Ainsi,  à parler 
rigoureusement,  la  gravité  n’est  pas  la  même  pour 
toutes  les  parties  d’un  même  corps,  à raison  de  la 
différence  de  leurs  distances  à l’équateur  et  au  centre 
de  la  terre.  Néanmoins  on  conçoit  que  dans  une 
aussi  petite  étendue  y la  variation  de  l’intensité  de 
cette  force  peut  être  négligée,  comme  celle  de  sa 
direction. 

Un  corps  pesant  sera  donc  pour  nous  un  assem- 
blage de  points  matériels  auxquels  sont  appliquées 
des  forces  égales,  parallèles  et  dirigées  dans  le  même 
sens  : la  direction  de  chacune  de  ces  forces  est  in- 
diquée par  celle  du  fil  à-plomb  qui  serait  suspendu 
à son  point  d’application. 

95.  Toutes  ces  forces  ont  une  résultante  égale  à 
leur  somme  et  parallèle  à leur  direction  commune. 
Cette  résultante  forme  ce  qu’on  appelle  le  poids  du 
corps. 

Il  est  évident , d’après  cette  définition , que  le 
poids  d’un  corps  homogène , ou  entièrement  de  la 
mêfne  matière,  est  indépendant  de  sa  forme  et  pro- 
portionnel à son  volume.  Deux  corps  homogènes  et 
équivalons  en  volume  sont  donc  égaux  en  poids  ; 
de  sorte  qu’étant  placés  dans  les  deux  plateaux  d’une 
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balance,  ils  doivent  s'y  faire  équilibre.  C'est  ce  que 
l’expérience  confirme  journeliemeut;  mais  elle  nous 
montre  en  même  tenis  que  les  corps  hétérogènes 
n’ont  pas  le  même  poids  sous  des  volumes  égaux  ; 
et  pour  celte  raison  , nous  nous  représentons  ces 
corps  comme  renfermant  sous  le  même  volume,  des 
nombres  difierens  de  parties  matérielles  douées 
d’une  pesanteur  égale. 

On  a coutume  d’exprimer  cette  différence  de  com- 
position , en  disant  que  les  corps  sont  plus  ou  moins 
denses,  selon  qu’ils  contiennent,  à volume  égal, 
un  nombre  plus  ou  moins  grand  de  parties  maté- 
rielles également  pesantes.  La  densité  relative  de 
deux  corps  n’est  donc  autre  cliose  que  le  rapport 
de  leurs  poids  sous  le  même  volume  ; par  consé- 
quent, si  l’on  veut  former  une  table  des  densités 
des  diverses  espèces  de  corps , solides  ou  fluides , 
on  prendra  pour  unité  la  densité  d’une  substance 
convenue  , et  l’on  déterminera  par  l’expérience  le 
rapport  du  poids  d’un  volume  quelconque  de  chaque 
corps,  à celui  d’un  volume  égal  de  cette  substance. 
L’eau  distillée  est  le  corps  que  l’on  prend  ainsi  pour 
terme  de  comparaison  ; mais  comme  sa  densité  varie 
avec  sa  température,  on  prend  pour  unité  la  densité 
de  ce  fluide  au  point  de  sa  plus  grande  condensation, 
qui  répond  à environ  4°  du  thermomètre  centigrade. 
Ainsi  quand  on  dit,  par  exemple,  que  la  densité  de 
l’or  est  19,  cela  signifie  que  le  poids  d’un  volume 
quelconque  de  ce  métal  est  égal  à 19  fois  celui  d’un 
égal  volume  d’eau  distillée  et  prise  au  maximum  de 
densité. 
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C’est  aussi  le  poids  d’un  centimètre  cube  de  cette 
eau  qui  forme  notre  unité  de  poids.,  ou  le  gramme  ; 
de  manière  que  le  poids  d’un  corps  , évalué  en 
grammes,  est  égal  au  produit  de  sa  densité  par  son 
volume  évalué  en  centimètres  cubes. 

9/}.  Lorsque  l'on  transporte  un  corps  d'un  lien 
dans  un  autre,  son  poids  varie  proportionnellement 
à la  pesanteur  ; mais  il  est  impossible  de  s’en  aper- 
cevoir au  moyen  d’une  balance,  puisque  les  poids 
de  tous  les  corps  croissent  ou  décroissent  dans  la 
même  rapport.  11  faudrait,  pour  manifester  directe- 
ment celte  variation  , comparer  le  poids  d’un  corps 
à une  force  qui  11e  dépendit  point  du  changement 
de  pesanteur  ; or,  le  moyeu  le  plus  simple  , serait 
d'employer  à cet  usage  la  force  élastique  de  l’air, 
ainsi  que  nous  l’expliquerons  dans  la  suite.  Obser- 
vons seulement  ici  que  si  nous  désignons  par  P la* 
poids  d’un  corps,  par  V son  volume,  sa  densité 
par  D , et  par  g la  gravité  au  lieu  où  l'on  considère 
le  poids  P : nous  aurons 

P — T'Dg- 

Dàns  cette  équation,  où  les  quantités  P,  V,  P,.gy. 
ne  sont  pas  de  même  nature,  il  convient  de  remar- 
quer que  ces  lettres  représentent  des  nombres  abs- 
traits, savoir,  les  rapports  des  quantités  correspon- 
dantes,à des  unités  arbitraires  del’espèce  de  chacune 
d’elles.  Ainsi  V exprime  le  nombre  d’unités  cubi- 
ques que  renferme  le  volume  du  corps  que  I on 
considère,  D le  rapport  numérique  de  sa  densité  à. 
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celle  de  l’eau  que  l’on  prend  pour  unité,  g le  rap- 
port de  la  pesanteur  relative  à l’endroit  de  l’espace 
qu’occupe  ce  corps , à la  pesanteur  que  l’on  choisit 
pour  unité  de  force  et  qui  se  rapporte  h un  lieu  dé- 
terminé : l’unité  de  poids  est  alors  celui  d’une  unité 
cubique  d’eau,  transportée  en  ce  dernier  lieu,  et  P 
désigne  le  nombre  de  ces  unités  que  contient  le 
poids  du  corps. 

g5.  Puisque  tqbs  les  points  d’un  corps  pesant 
sont  sollicités  par  des  forces  parallèles , il  s’ensuit 
que  si  on  lui  fait  prendre  successivement  diverses 
positions  par  rapport  à la  direction  de  ces  forces , 
leur  résultante  passera  constamment  par  un  certain 
point  de  ce  corps.  Ce  point  que  nous  avons  appelé, 
en  général , centre  des  forces  parallèles  ( n°  ) , 
prend  ici  le  nom  particulier  de  centre  de  gravité.  Sa 
propriété  caractéristique,  dans  les  corps  solides  pc- 
sans,  consiste  en  ce  que,  s’il  est  supposé  fixe,  le 
corps  auquel  il  appartient  reste  eu  équilibre  dans 
toutes  les  positions  possibles  autour  de  ce  point , 
parce  que  , dans  toutes  ces  positions  , la  résultante 
des  forces  appliquées  aux  points  du  corps  , vient 
passer  par  le  point  fixe. 

On  conçoit  aussi  que  quand  un  corps  solide  pe- 
sant est  retenu  par  un  autre  point  fixe , il  est  né- 
cessaire et  il  suffit  pour  l’équilibre  , que  la  droite 
qui  joint  ce  point  et  le  centre  de  gravité,  soit  verti- 
cale ; ce  centre  pouvant  d'ailleurs  se  trouver  au- 
dessus  ou  au-dessous  du  point  fixe.  En  effet  , le 
poids  du  corps  étant  une  force  verticale,  appliquée 
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à son  centre  de  gravité,  sa  direction  coïncidera, 
dans  notre  supposition , avec  la  droite  qui  joint  ce 
centre  et  le  point  fixe  ; par  conséquent  celte  force 
sera  détruite  par  la  résistance  de  ce  dernier  point , 
comme  si  elle  y était  immédiatement  appliquée. 

96.  Par  la  même  raison,  si  l’on  considère  un  corps 
solide  pesant , suspendu  par  un  fil  CA , à un  point 
fixe  C ( fig.  22  ) , il  est  évident  que  daus  le  cas  de 
l’équilibre , ce  fil  sera  vertical , et  que  le  prolonge- 
ment AB  de  sa  direction  ira  passer  par  le  centre  de 
gravité  du  corps;  ce  qui  fournit  un  moyen  connu 
pour  déterminer,  par  l’expérience,  le  centre  de  gra- 
vité d’un  corps  solide,  hétérogène  et  de  figure  quel- 
conque : on  le  suspend  successivement  à un  point 
fixe,  dans  deux  positions  différentes,  c’est-à-dire, 
qu’après  avoir  attaché  le  fil  de  suspension  en  un 
point  quelconque  A , on  l’attache  en  un  autre  point 
A'  ; dans  ces  deux  positions , on  attend  que  l'équi- 
libre se  soit  établi  ; puis  on  trace  dans  l’intérieur 
du  corps,  le  prolongement  du  fil  de  suspension  , 
savoir,  AB  dans  la  première  position  et  A' B'  dans 
la  seconde:  ces  deux  droites  se  coupent  en  un  point 
G qui  est  le  centre  de  gravité  cherché. 

97.  En  général , les  conditions  d’équilibre  que 
nous  avons  trouvées  précédemment,  et  les  équa- 
tions qui  les  renferment,  s’appliqueront  sans  peine 
à un  corps  solide  pesant , sollicité  d’ailleurs  par 
d’autres  forces  quelconques  : il  suffira  de  comprendre 
au  nombre  des  forces  données,  une  force  verticale. 
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égale  au  poids  du  corps  et  appliquée  à son  centre  de 
gravité.  Ainsi,  par  exemple,  les  équations  (i),  (a), 
(3)  du  n°  60  , et  la  condition  relative  à la  direction 
de  la  résultante  (n*  67),  renfermeront  toutes  les  con- 
ditions d’équilibre  d'un  corps  pesant  posé  sur  un 
plan  fixe  ; mais  au  lieu  de  les  déduire  de  ces  équa- 
tions générales,  je  crois  qu’il  sera  plus  utile  de  con- 
sidérer directement  ce  cas  particulier. 

J’observe  d’abord  que  si  le  corps  est  soumis  à la 
seule  action  de  la  pesanteur,  et  que  le  plan  fixe  soit 
horizontal,  l’équilibre  aura  lieu,  pourvu  seulement 
que  la  verticale  menée  par  le  centre  de  gravité , 
vienne  couper  le  plan  fixe  dans  l’intérieur  de  la  base 
du  corps;  condition  nécessaire  pour  que  son  poids 
ou  la  force  qui  le  sollicite,  soit  détruite  par  la  résis- 
tance du  plan  fixe  , et  sans  laquelle  le  corps  serait 
renversé  sur  ce  plan.  Mais  si  le  plan  fixe  est  un  plan 
incliné , le  corps  glissera  le  long  de  ce  plan  en  vertu 
de  sa  pesanteur,  et  il  faudra  qu’une  ou  plusieurs 
autres  forces  lui  soient  appliquées  pour  le  main- 
tenir en  équilibre.  Afin  de  simpliGer  la  question,  je 
supposerai  qu’il  n’y  ait  qu’une  seule  force,  ou  que, 
s’il  y en  a plusieurs,  elles  ont  une  résultante  unique 
que  j'appelerai  Q.  Soit  aussi  P , le  poids  ducorps.  Il 
sera  nécessaire,  pour  l’équilibre, que  ces  deux  forces 
aient  une  résultante,  et  qu’elle  soit  perpendiculaire  au 
plan  incliné  ; il  faudra  donc  que  leurs  directions 
soient  comprises  dans  un  même  plan  ; par  consé- 
quent la  direction  de  la  force  Q devra  se  trouver 
dans  un  plan  vertical  mené  par  le  centre  de  gravité 
du  corps,  lequel  plan  contient  déjà  la  direction  de 
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la  force  P.  Quand  cette  condition  ne  sera  pas  rem-* 
plie , l’équilibre  sera  impossible  , quel  que  soit  le 
rapport  des  deux  forces  P et  Q;  supposons-la  donc 
satisfaite,  et  cherchons  le  rapport  de  ces  forces,  né- 
cessaire à l’équilibre. 

98.  Considérons.le  plan  vertical  qui  renferme  à la 
fois,  le  centre  de  gravité  du  corps  et  la  direction  don- 
née de  la  force  Q.  Soit  Inmpcj  (lîg.  a3),  la  section  du 
corps  par  ce  plan;  y//?  la  section  du  plan  incliné,  PC  et 
AC  une  verticale  et  une  horizontale,  menées  par  des 
points  B et  A,  pris  arbitrairement  sur  la  droite  AB  ; 
on  appelle  ordinairement  ces  droites  AB,BCe\AC, 
la  longueur , la  hauteur  el  la  base  du  plan  incliné.  Soit 
aussi  G le  centre  de  gravité  du  corps,  GF  la  ver- 
ticale qui  représente  la  direction  du  poids  P,  KE 
la  direction  de  la  force  Q,  K le  point  d'intersection 
des  lignes  KE  et  GF,  et  KD  une  perpendiculaire 
abaissée  de  ce  point  sur  le  plan  incliné. 

Puisque  la  résultante  des  forces  Q et  P doit  être 
dirigée  suivant  KD,  on  aura  ( n*  18  ) 


P ‘ Q sin .EKD  ; sin. FAO. 

Mais  l’angle  FKD  étant  égal  à l’angle  BAC,  à cause 
de  leurs  côtés  perpendiculaires , on  a 


sin.FA'D  = sin.  BACzzz 


BC 

AC' 


ce  qui  change  la  proportion  en  celle-ci  : ' 

P:  Q::  ac.  sin  .ekd  : ne. 
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Tel  est  le  rapport  qui  doit  exister  entre  les  deux 
forces  Pet  Q , pour  que  la  seconde  puisse  empêcher 
le  corps  de  glisser  sur  le  plan  incliné.  Il  dépend , 
comme  on  voit,  de  l’angle  EKD  que  la  force  Q fait 
avec  la  perpendiculaire  à ce  plan  ; et  cette  force  doit 
être  d’autant  plus  grande,  que  cet  angle  s’écarte  plus 
de  l'angle  droit.  Si  la  force  Q est  parallèle  au  plan 
incliné,  auquel  cas  l’angle  EKD  est  droit,  la  pro- 
portion devient 

p\Q::ac : bc-, 

donc  dans  le  cas  le  plus  avantageux , là  force  Q est 
au  poids  P qu’il  s’agit  de  soutenir,  comme  la  hau- 
teur du  plan  inclilié  est  à sa  longueur.  Dans  ce  cas, 
la  force  Q est  égale  et  directement  contraire  au 
poids  P décomposé  parallèlement  au  plan  incliné. 

Dans  tous  les  cas , la  perpendiculaire  KD  doit 
rencontrer  le  plan  fixe  en  dedans  de  la  base  du 
corps,  et  la  résultante  des  forces  P et  Q exprime  la 
pression  supportée  par  ce  plan. 

§.  II.  Détermination  des  Centres  de  gravité. 

99.  Occupons-nous  maintenant  des  moyens  de 
déterminer,  par  le  calcul,  la  position  du  centre  de 
gravité  , et  proposons-nous  ce  problème  général  : 
an  corps  étant  partagé  en  un  nombre  quelconque  de 
parties  dont  les  cent/vs  de  gravité  sont  connus,  trouver 
celui  du  corps  entier  ? 

Pour  le  résoudre,  je  considère  le  poids  de  chaque 
partie  comme  uue  force  verticale,  appliquée  à son 
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centre  de  gravité  ; ensuite  je  cherche,  au  moyen  des 
formules  du  n*  40 , les  coordonnées  du  centre  de 
ces  forces  parallèles,  qui  sera  le  centre  de  gravité 
demandé. 

Soient  donc  p,  p',  p\  etc. , les  poids  des  diverses 
parties  du  corps;  x,y,  z,  les  coordonnées  du  centre 
de  gravité  du  poids/?;  ■*',/,  z',  les  coordonnées  de 
celui  du  poids  />';  etc.  ; soient  aussi  x,,f,,  z,,  les 
coordonnées  du  centre  de  gravité  du  corps  entier, 
et  P son  poids,  ou  la  somme  des  poids  p,  p fp  , etc.  ; 
eu  faisant  attention  que  P est  la  résultante  des  forces 
p,  p,  p",  etc. , nous  aurons,  d’après  le  n°  cité, 

Px,  = px  -f  p'x'  + p"x"  + etc. , 

Py,  = py  + py  +p'y"  + etc-  > 

Pz,  — pz  4-  pz'  -f-  p" z."  + etc. , 

pour  déterminer  les  valeurs  de  x,,  y,  et  z,. 

Ces  coordonnées  seront  indépendantes  de  1 in- 
tensité de  la  pesanteur;  car  cette  quantité  entrant 
comme  facteur  commun  dans  les  valeurs  des  poids 

P,  P,  P>  P'y  elc‘  ( n°  94  ),  on  en  Peut  faIre  abslrac“ 

tiou.  11  s’ensuit  donc  que  le  centre  de  gravité  11e 
change  pas  de  position  dans  les  corps,  lorsqu’on  les 
transporte  d’un  lieu  dans  un  autre,  qüoique  la  pe- 
santeur soit  différente  en  ces  deux  lieux. 

Lorsque  les  centres  de  gravité  de  tous  les  poids 
partiels  p,  p',  p",  etc.  , se  trouveront  dans  un  même 
plan  , celui  du  corps  entier  se  trouvera  aussi  dans 
ce  plan  ; et  quand  tous  ces  points  seront  rangés  sur 
une  même  droite  , on  pourra  être  certain  que  le 

centre 
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centre  de  gravité  qu’on  cherche  est  un  des  points 
de  cette  droite  ( n°  ^i). 

1 00.  Si  le  corps  que  Ton  considère  est  homogène, 
de  manière  que  la  densité  de  toutes  ses  parties  soit 
la  même,  les  poids  P,  p, //,/>",  etc.,  seront  sim- 
plement proportionnels  aux  volumes,  et  en  dési- 
gnant ceux-ci  par  V,  v,  ,>',  v",  etc. , ou  aura 

J'x,  ta-  -f-  v x + v“x"  -f-  etc. , 

>',  — vy  + »'/  + Sy1  + etc. , 

T' Z'  “ vZj  v'z  -f-  v"z"  -1-  etc. 

Ces  formules  ont  lieu , quel  que  soit  le  nombre  de 
parties  dans  lequel  on  a divisé  le  volume  V -,  elles 
subsisteront  donc  enedre , si  l'on  suppose  que  ce 
nombre  devient  infini,  et  qu’en  même  te  ms  les  por- 
tions v,  v'y  v* y etc.  de  ce  volume,  deviennent  infini- 
ment petites  ; par  conséquent  on  peut  toujours  dire 
que  le  volume  entier  d’un  coips , multiplié  par  Ut 
distance  de  son  centre  de  gravité  à un  plan  quel* 
conque , est  égal  h la  somme  de  tous  les  élémens  in- 
finiment petits  de  ce  meme  volume  , multipliés  res- 
pectivement par  leurs  distances  à ce  plan. 

A proprement  parler,  cette  somme  d’un  nombre 
infini  de  quantités  infiniment  petites,  n’est  qu’une 
limite  dont  on  peut  approcher  d’aussi  près  qu’on 
veut,  en  augmentant  le  nombre  de  ces  quantités. 
Ainsi , par  exemple  , que  l’on  partage  le  volume 
donné  en  un  très-grand  nombre  de  portions  très- 
petites,  v,  v',  v y etc.,  qu’on  multiplie  ensuite  chaque 
portion  par  la  distance  d’un  de  ses  points  au  pl.m 
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-des  x,  y y et  que  ce  point  soit  pris  au  hasard  dans 
l’étendue  de  celte  portion  de  volume  : la  somme  de 
tous  les  produits  ne  sera  pas  la  valeur  exacte  de  Vz  t 
car  il  faudrait,  pour  cela,  que  le  point  pris  dans 
chaque  volume  partiel,  fut  le  centre  de  gravité  de 
Telle  partie  du  corps  ; mais  comme  ces  deux  points 
"différeront  de  moins  en  moins,  à mesure  que  la  por- 
tion de  volume  à laquelle  ils  appartiennent,  deviendra 
plus  petite,  ou  conçoit  que  la  somme  des  produits 
approchera  aussi  de  plus  en  plus  de  la  valeur  de  Prz/  ; 
de  telle  sorte  que  cette  valeur  peut  être  regardée 
comme  sa  limite  dans  le  sens  du  décroissement  des 
-volumes  t»,  v,  v”,  etc.  II  ne  s’agira  donc  que  de 
trouver,  dans  chaque  cas  particulier,  l’expression 
de  cette  limite , qui  s’obtiendra  par  les  règles  dn 
.calcul  intégral  , ainsi  qu’on  va  le  voir  dans  les 
\u0i  süivans.  . - ' ^ ! 

, ••  ' * M * 3»  ^ 

io  j.  Quoique  les  lignes  et  les  surfaces,  telles  qu’on 
les  considère  en  géométrie,  soient  dénuées  de  pe- 
santeur, il  arrive  néanmoins  qu’on  demande  souvent 
leurs  centres  de  gravité;  mais  pour  donner  un  sens 
à celle  question  , il  faut  entendre  que  l’on  regarde 
alors  tous  leurs  points  comme  chargés  de  poids 
égaux , ou  tirés  par  des  forces  égales  et  parallèles. 
D’après  cela,  cherchons  le  centre  de  gravité  d’une 
ligne  à double  courbure,  donuéepar  ses  deux  équa- 
tions. 

Partageons  la  longueur  de  la  courbe  en  une  infi- 
nité d’élémens  infiniment  petits  ; la  longueur  de 
l’élément  qui  répond  aux  coordonnées  quelconques 
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A,  7,  s,  sera,  comme  on  sait,  \/dx'-+-dj'-\-dz' -,  le 
produit  de  cet  élément  par  sa  distance  au  plan  des 

*>J>  sera  donc  z-  Ÿ dx'+dy+dz*  ; et  d’après 
les  principes  du  calcul  intégral , on  aura  la  somme 
de  tous  les  produits  semblables,  pour  une  portion 
déterminée  de  la  courbe , eu  prenant  l’intégrale 
fz.  V djc'-{-djr%~\-  dzl , depuis  le  premier  point  jus- 
qu au  dernier.  Or,  en  vertu  du  théorème  du  n°  pré- 
cédent , qui  convient  aux  lignes  et  aux  surfaces, 
comme  aux  volumes,  cette  somme  de  produits  doit 
êtFe  égalé  à lz/}  l étant  la  longueur  de  la  courbe, 
et  zt  la  distance  de  son  centre  de  gravité  au  plan 
des  donc  on  aura 

\/ dx‘  + dy1  + dz\ 

On  aura  de  même,  par  rapport  au  plan  des  x,  s 
«t  des  y,  z , 

—j'y  ■ VJf + dy  + dz' , 

lxt=f  x.  y'cLx%-\ -dy+dz*  y 

et/,  représentant  les  coordonnées  du  centre  de 
gravité,  parallèles  aux  axes  des  x et  des  y. 

■Ces  trois  équations  donneront  les  valeurs  de 
xi  > J',}  z,  y quand  celle  de  l sera  connue  ; or,  celle-ci 
dépend  d’une  intégrale  prise  entre  les  mêmes  limites 
que  les  précédentes,  savoir  ; 

l —f  l/  dx*  4-  dy‘  4- , 4’. 

• •-  . V •*  -•  » » • ' ’ I . * * i-,  •- 

On  voit  donc  que  pour  déterminer  le  centre  de 

9 • 
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gravite  d’une  courbe  quelconque,  il  faudra  prendre 
séparément  quatre  intégrales  définies  dont  les  limites 
communes  correspondent  aux  points  extrêmes  de  la 
courbe.  Pour  cela,  il  sera  d’abord  indispensable  de 
ramener  chacune  des  intégrales  précédentes  à la 
forme  fTdt,  T étant  une  fonction  d’une  seule  va- 
riable t ; ce  qu’on  fera  en  substituant  dans  ces  inté- 
grales, à la  place  de  deux  des  trois  coordonnées 
a,jr,  z,  et  de  leurs  différentielles,  leurs  valeurs  en 
fonction  de  la  troisième,  déduites  des  équations  de 
la  courbe  proposée,  ou  plus  généralement,  en  ex- 
primant ces  trois  coordonnées  et  leurs  différentielles, 
eu  fonction  d’une  nouvelle  variable  t.  Cela  fait,  si 
la  formule  Tdt  est  intégrable  sous  forme  finie  , par 
les  règles  connues  , on  prendra  son  intégrale  com- 
plète ; d’où  l’on  déduira  ensuite  lintégrale  définie 
dont  on  a besoin , en  y mettant  successivement  à la 
place  de  t , les  valeurs  de  cette  variable  relatives 
aux  deux  limites,  et  en  retranchant  l’un  de  l’autre, les 
résultats  de  cesdeux  substitutions.  Quand  la  formule 
Tdt  ne  sera  pas  intégrable  sous  forme  finie,  il  faudra 
recourir  aux  diverses  méthodes  que  le  calcul  intégral 
enseigne,  et  qui  donnent  par  approximation  les  va- 
leurs des  intégrales  définies  (*).  * • 

102.  Eclaircissons  ce  procédé  par  un  exemple,  Je 
plus  simple  de  tous  ceux  qu’ou  peut  choisir.  Suppo- 
sons que  la  courbe  proposée  est  une  ligne  droit» 


(*)  Voyez  pour  de  plus  grands  détails,  le  T talé  du  Calcul 
intégral  de  M.  Lacroix. 
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dont  les  e'quations  sont 

y = «tx  + *',  z=zCx-\-C'.  ; . 

Nous  aurons 

Jy=xdx  , di—Gdx,  \/dx'-\-dy*+ds.J—  1 -J- C’  .dx; 

et  par  conséquent 

" « . WF9 , * * 

/ \/  dx?-\-dy'+dz*=  V/ 1 +*“+£’  ■*+£, 
fx.  \/  dx'+dy‘+dz'=  y + C', 

/y.  V dx‘+dy‘+dz2z=  \/ 1 + 0.'x)  -+•  6*" , 

/ Z . t/dx,-H/ya-H/z*=  t/  i-f-a’+C’ . + C'x^j  + C, 


Cj  C’y  C’y  C’y  étant  des  constantes  arbitraires.  Dé- 
signons par  a et  b les  valeurs  de  a*,  relatives  aux 
points  extrêmes  de  la  portion  de  cette  droite  dont 
on  demande  le  centre  de  gravité  ; les  valeurs  des 
intégrales  définies,  prises  entre  ces  limites,  seront 

f\/dx'+dy'+dz'=  V/  i +«*+£> . (a  — 6)  , 
fx.  t/ dx'-t-dy’-t-dz*—  \/  i-pa’-f-C*.  — — - — -, 

fy- Vdx'+dy'+dz?=  1/ 1 

fz.  [/dx‘-\-dy*-]-dz‘=V/ 1 


On  aura  donc,  en  substituant  ces  valeurs  dans  les 
formules  du  n°  précédent,  et  en  faisant  les  réduc- 


r 
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tions  qui  se  présentent , 

— — - » y,—  (fl-\-b).  - + a,  zt  =(a  + b).~  -f 

Ces  coordonnées  appartiennent  au  milieu  de  la 
droite  donnée  ; et  en  effet  ce  point  est  évidemment 
son  centre  de  gravité. 

Connaissant  le  centre  de  gravité  d’une  ligne  droite, 
on  en  conclura  sans  peine  celui  du  contour  d’un  po- 
lygone quelconque, au  moyen  des  formules  dun°  100, 
dans  lesquelles  on  substituera  les  côtés  de  ce  poly- 
gone aux  quantités  e,  e',  e*,  etc.  , et  le  contour  en- 
tier à la  somme  V de  ces  mêmes  quantités. 

• 

103.  La  recherche  du  centre  de  gravité  devient 
plus  simple,  quand  il  s’agit  d une  courbe  plane,  et 

' qu’on  prend  son  plan  pour  l’un  de  ceux  des  coor- 
données, par  exemple,  pour  le  plan  des  x,y;  on 
a alors  z= o,  dz  — o,  z/= o,  et  par  conséquent 

l.v  —f JC.  y' dx‘+dy%,  lyssfy ■ V dx‘+  dy\  l—f ÿ dx‘+dy'  J 

de  sorte  que  la  question  ne  dépend  plus  que  de  trois 
intégrales  définies.  Si  l’on  suppose  en  outre  que  la 
courbe  soit  coupée  en  deux  parties  semblables  par 
une  droite  , de  manière  que  celte  droite  renferme 
le  centre  de  gravité , et  qu’on  la  prenne  pour  axe 
des  a-,  on  aura  J"/=o  : il  ne  s’agira  plus  que  de 
déterminer  la  valeur  de  x/}  au  moyen  des  équations 

lxf—  fx.  y/  dx‘  -J-  dy  , l — JV  d.c‘  -f-  dy*. 

104.  Prenons  pour  exemple  de  ce  cas  particulier t 
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l’arc  de  cercle  B AD  ( fig.  24  ),  divise  en  deux 
pal  lies  égalés  au  point  A , par  le  rayon  CA.  Plaçons 
l’origine  des  coordonnées  au  centre  C,  et  l’axe  des  a? 
sur  ce  rayon  ; soit  de  plus 

CA— r , Cp  — x,  mp=y,  Am  = s; 

nous  aurons  ,..‘j 

]/dx2  -f-  dy*ypz  ds,f  x=zr.  cos.^;  ÿ 

d’où  l’on  tire 

fx.  V'dx*+dÿ*~  r*.sin.^+  C -, 

C étant  la  constante  arbitraire. 

Aux  limites  de  cette  intégrale,  qui  répondent  aux 
points  B et  D,  on  a s = 4 . I et  s = — 4.  l}  l étant 
lare  entier  B AD',  passant  donc  à l'intégrale  définie, 
on  aura 

Ix  =Jx.  \/ ilx*-\-  dy‘  = ai^.sin.  — ; 

j ar 

mais  c représentant  la  corde  BD,  on  a 


d’où  il  suit 


c = ar.sin. — ; 

2 r 


lx.  = rc : 


résultat  qui  montre  que  la  distance  x,  du  centre  (le  gra- 
vité d’un  arc  de  cercle,  au  centre  de  ce  cercle , est  qua- 
trième proportionnelle  au  rayon,  à la  corde  et  a l’arc. 

io5.  Appliquons  encore  les  formules  du  n®  io3,  à 


1 
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Tare  de  cycloide.  Soit  BCA  ( fig.  25)  cette  courbe, 
C son  sommet,  B A sa  base,  égale  à la  circonférence 
du  cercle  générateur,  CD  le  diamètre  do  ce  cercle. 
Prenons  le  point  C pour  origine  des  coordonnées, 
la  tangente  en  ce  point  pour  axe  des  ce,  et  le  dia- 
mètre CD  pour  axe  des^"  ; de  sorte  que  nous  ayons 
pour  un  point  quelconque  m , Cp=x  et  mp=y. 
Faisons  aussi  CD=.a;  l’équation  différentielle  de  la 
courbe  qu’on  trouve  dans  tous  les  traités  de  calcul 
différentiel , aura  cette  forme  : 


d’où  l’on  tire 


dx^-yl±, 

V ay—y1 

Vdx'+df  — y/? . dy  ; 


çt  par  conséquent 

l =/  t/  dx-  -f-  dy  ‘ z=  a \/  ay  ; 


l étant  l’arc  Cm , compté  du  point  C où  l’on  ay=o. 
Donc  aussi 


ty,=fy-  V dx*  + dy*  —f\/ay.dy=z±.  \Za.yx, 

l’intégrale  commençant  au  point  C,  En  divisant  par 
la  valeur  de  / , il  vient 

* 

ce  qui  fait  connaître  la  distance  du  centre  de  gravité 
de  1 arc  Cm,  à l’axe  Cx. 
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Pour  déterminer  son  autre  coordonnée  xn  on  a 


fx.  V dx*+dy 


:=j 


ou  bien  , en  intégrant  par  parties, 

fx . \Zdxx+df  = ax.  v/«ÿ  —ifv'ay.dxi 
substituant  la  valeur  de  dx,  et  réduisant,  il  vient 

f \/ay.dx  -=f  V a.(a—yY.dy==—±.  v/a.(a  — y)*; 
par  conséquent 

fx.  l/dx‘  +dy*=  ax.  \/ay-\r%.  \/a.Ça— yf  + c-, 

c étant  la  constante  arbitraire.  Elle  doit  être  telle 
que  cette  intégrale  soit  nulle  au  point  C j faisant 


donci7=o,  on  trouve 


ê£  4.c= 


+ c = o, 


ou 


il*. 
3 ’ 


donc 


. s /a2 

Ix t = fx.  \/ dx 2 ■+•  dy2=  3X.  yay  + f . y a.  (a— y)3 g- , 

et  en  divisant  par  la  valeur  de  / , 


Celte  valeur  de  xt,  jointe  * celle  de  y, , déter- 
mine complètement  le  centre  de  gravité  de  1 arc 
quelconque  Cm ; si  cet  arc  est  la  demi-cycloide  CA, 


W 


> J 


1 

j 
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on  aura 

y ~ a = CD , x = DA  ; 

par  conséquent 

x,—  DA  — ’ . CD,  = CD-, 

valeurs  qui  se  construisent  en  portant  sur  la  base 
j4B,  à partir  du  point  A , une  ligne  AE,  égale  aux 
deux  tiers  de  CD;  en  élevant  au  point  J?  une  perpen- 
diculaire EG,  sur  cette  base,  et  prenant  EG—AE  : 
le  point  G est  le  centre  de  gravité  delà  courbe  CmA. 

Si  l’on  demandait  le  centre  de  gravité  d’un  arc 
m'Cm,  coupé  en  deux  parties  égales  au  point  C , 
ce  centre  serait  sur  l’axe  Cy ; il  sutlirait  donc  de  con- 
naître sa  distance  à l’axe  Cx , qui  est  évidemment 
la  même  que  pour  la  moitié  Cm  de  cet  arc , c’est- 
à-dire  , égale  à j .y.  Donc  le  centre  de  gravité  d’un 
arc  quelconque  de  cycloïde,  partagé  en  deux  parties 
égales  au  sommet  de  cette  courbe,  se  trouve  sur  le 
diamètre  du  cercle  générateur , au  tiers  de  sa  lon- 
gueur, à partir  du  sommet. 

106.  Cherchons  maintenant  le  centre  de  gravité 
de  l’aire  comprise  entre  deux  courbes  tracées  dans 
un  même  plan,  et  données  par  leurs  équations. 
Soient  CmD  et  CiriD'  (fig.  26)  ces  deux  courbes; 
menons  dans  leur  plan,  les  axes  rectangulaires  Ox 
et  Oy,  qui  seront  ceux  des  coordonnées;  désignons 
par  y et  y',  les  coordonnées  mp  et  rrip,  correspon- 
dantes à la  meme  abscisse  Op,  que  nous  représen- 
terons par  x ; de  manière  que^-  et  y'  soient  des  fonc- 
tions dex,  données  par  les  équations  de  ces  courbes. 
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Supposons  que  l’aire  CCntUDm  soit  celle  que  l’on 
considère,  c’est-h-dire,  supposons  que  cette  aire  soit 
terminée  parles  ordonnées  ^<7et  BD  qui  répondent 
à des  abscisces  données  OA  et  OB',  faisons 

OA  — a,  OB  — b ; 

représentons  l’aire  CC'rnmD  D,  par  X;  enfin,  ap- 
pelons y,  et  xt,  les  coordonnées  de  son  centre  de 
gravité  <ju  il  s agit  de  trouver. 

Pour  cela,  je  divise  cette  aire  en  une  infinité 
d’élémcns  par  des  perpendiculaires  élevées  sur  1 axe 
des  x et  séparées  par  des  intervalles  infiniment  pe- 
tits : mm  tin  est  l’élément  compris  entre  les  deux 
perpendiculaires  ou  ordonnées  consécutives  mp  et 
nq  • on  peut  le  regarder  comme  un  parallélogramme 
qui  a pour  base  mm'  et  pour  hauteur  pq , difiérence 
enti-c  les  deux  abscisses  consécutives  ; cet  élément 
sera  donc  égal  h (y  — y)  ■ dx , a cause  de  mm  J -J  ■ 
cl  de  pq  = dx ; par  conséquent  on  aura  d abord 

a =f(y—f).dv, 

l’intégrale  étant  prise  depuis  x = a,  jusqu’à  x — b. 
De  plus  le  centre  de  gravité  de  l’élémeut  mtririn 
tombe  évidemment  à son  milieu;  de  manière  que  la 
distance  de  ce  point  à l’axe  Or  est  moyenne  entre 
les  deux  coordonnées  mp  et  mp,o\\  égalé  à 7.(^7  )î 
et  sa  distance  à l’axe  Oy  est  égale  à x -f-  \ .dx,  ou 
simplement  à x,  en  négligeant  i-dx,  par  rapport 
à x.  Multipliant  donc  la  première  distance  par  la 
valeur  (y — /)-dx  de  cet  élément,  ce  qui  donne 
±.(y* y'*).dx , et  intégrant  ensuite  depuis  x—a 
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jusqu’à  x—b,  afin  d’obtenir  la  somme  des  produits 
semblables,  pour  tous  les  élémens  de  A,  cette  somme 
sera,  d’après  les  formules  du  n°  100,  égale  au  produit 
}yt;  doue  on  aura 

Multipliant  de  même  la  distancex,  par  (y—y').dxf 
et  intégrant,  nous  aurons  la  valeur  du  produit  Ax,  , 
savoir  : 

**,  = f(y— y' )•*•&> 

l'intégrale  étant  prise,  comme  les  deux  précédentes  , 
depuis  x = a jusqu’à  x = b. 

Ainsi,  la  solution  du  problème  dépendra  en  général 
de  trois  intégrales  définies,  prises  entre  les  mêmes 
limites.  Lorsque  l’un  des  deux  axes  Ox  et  Oy,  cou- 
pera l’aire  proposée  en  deux  parties  égales,  le  centre 
* de  gravité  se  trouvera  sur  cet  axe,  et  il  ne  restera 
qu'une  seule  des  deux  distances,  x/  et  yt , à déter- 
miner, ce  qui  n’exigera  plus,  avec  la  valeur  de  A, 
que  deux  intégrations  seulement. 

Si  l’aire  proposée  est  terminée  par  l'axe  Ox,  au 
lieu  de  l’être  par  une  courbe  Cm  D',  de  sorte  que 
cette  aire  soit  CApBDm,  il  faudra  supposer y'  = o, 
dans  les  formules  précédentes  qui  se  réduiront 
alors  à 

K-=fydx,  fy,—  \.fy*dx  > *x/—fyxdx. 

107.  Soit  proposé,  par  exemple,  le  triangle  CAB 
(fig.  27),  dont  on  demande  le  centre  de  gravité. 
Je  prends  le  sommet  C,  pour  origine  des  coordon- 
nées; l axc  Cy,  parallèle  à la  base  AB,  et  par  Consé- 
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quent  l’axe  Cx,  perpendiculaire  à cette  même  base. 

Les  courbes  qui  terminent  l’aire  proposée,  sont, 
dans  ce  cas,  les  deux  droites  CA  et  CB , passant  par 
l’origine , et  dont  je  représenterai  les  équations 
par 

y — nx  et  y'  = afx. 

Les  formules  générales  deviendront  dotic,  en  y 
substituant  ces  valeurs  de  y ct^', 

>.  = /(* — a").xdx,  , 

= s •/(*“  — *'2)- , 

}.Xt  ==/(<* — a!).x%dx. 

Ces  intégrales  doivent  être  prises  depuis  x—  o , 
qui  répond  au  point  C,  jusqu’à  x — li,  en  dé- 
signant par  h la  hauteur  CD  du  triangle  ; d’où  l’on 
conclut 

* = (*—  *yt— «O-g*’;. 

et  par  conséquent 

. . h 2 h 

y =(«+«).  g,  x,  = T. 

Prenons  donc  CE=^.h=\.  CD,  et  élevons  la  per- 
pendiculaire EG  égale  à cette  valeur  de^,  le  point 
G sera  le  centre  de  gravité  demandé. 

Si  l’on  joint  le  point  G et  le  point  C , et  qu’on 
prolonge  la  droite  CG  jusqu’à  ce  qu’elle  coupe  la 
base  AB,  en  F,  il  est  aisé  de  voir,  que  ce  point  F 
sera  le  milieu  de  AB.  En  effet,  en  faisant  x=CD=h  , 
dans  les  valeurs  de  et  jrf  il  vient 

AD  = edi  et  BD  — ct'h  ; 
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ce  qui  change  la  valeur  doj'-,  ou  de  GE,  en  celle-ci 

fE^à's.(AD  + BD)i 

.r,  . '>*!  rfTCf> 

• fa  ••  W •/•%&*>. 

mais  on  a la  proportion  . • 

ce  : ge  ::  CD  : fd-, 

donc,  à cause  de  CE  — ?~.CD,  on  aura  I 

FD  — J . GE  = {AD  -f-  BD)  ; 

valeur  qui  appartient  e'videmment  au  milieu  de  la 
droite  AB.  On  voit  aussi  que  CG  est  les  deux  tiers 
de  CF,  de  même  que  CE  est  les  deux  tiers  de  CD  ; 
car  les  lignes  CD  et  CF  sont  coupées  en  parties 
proportionnelles  par  les  parallèles  GE  et  FD. 

Concluons  donc  que  le  centre  de  gravité  d'un 
triangle  se  trouve  sur  la  droite  qui  joint  son  sommet 
et  le  milieu  de  sa  base,  aux  deux  tiers  de  celte  droite 
a partir  du  sommet. 

108.  Ce  théorème  se  démontre  fort  simplement 
de  cette  autre  manière. 

Après  avoir  mené  la  ligne  CF  (R g.  28),  qui  joint 
le  sommet  C et  le  milieu  de  la  base  AB,  coupons 
cette  droite  par  une  suite  de  parallèles  à AB, 
telles  que  F , min,  mi  ; par  les  points  ni  et  ni,  ou 
la  droite  rnni  rencontre  les  cotés  CA  et  CB  du 
triangle,  menons  des  droites  hnn  et  l'nin,  parallèles 
à CF,  et  exécutons  la  même  construction’ pour  toutes 
les  droites  semblables  à mm  : nous  formerons  par  lit 
deux  suites  de  parallélogrammes,  tels  que  tmm'C 
et  mniini  qui  seront,  pour  ainsi  di réinscrits  et  cir- 
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conscrits  au  triangle.  Or,  la  ligne  6’jFcoupc  toutes 
les  parallèles  à la  base  AB , comme  la  base  elle- 
même,  c’est-à-dire,  en  deux  parties  égales;  donc 
elle  partage  tous  ces  parallélogrammes  en  deux  par- 
ties parfaitement  égales,  et  par  conséquent  leurs 
centres  de  gravité  se  trouvent  tous  sur  cette  droite; 
donc  aussi  le  centre  de  gravité  de  la  somme  des  paral- 
lélogrammes inscrits  et  celui  de  la  somme  des  paral- 
lélogrammes circonscrits,  sont  deux  points  de  celte 
même  droite.  Mais  à mesure  que  I on  multipliera  le 
nombre  des  parallèles  à la  base , ou  qu’on  diminuera 
leurs  distances,  ces  deux  sommes  différeront  de 
moins  en  moins  entre  elles  et  avec  le  triangle  CAB 
qui  est  leur  limite,  comme  le  cercle  est  la  limite 
des  polygones  inscrits  et  des  polygones  circonscrits; 
leurs  centres  de  gravité  approcheront  donc  conti- 
nuellement, et  d’aussi  près  qu’on  voudra,  de  se  con- 
fondre avec  celui  du  triangle  ; et  comme  ces  centres 
ne  cesseront  pas  d’appartenir  à la  droite  CF , il  en 
faut  conclure  que  celui  du  triangle  est  aussi  un  des 
points  de  cette  droite. 

Par  le  même  raisonnement,  on  prouvera  que  ce 
pointdoit  aussi  se  trouver  sur  la  droite  AK  (fîg.  29), 
qui  joint  le  sommet  A et  le  milieu  du  côté  opposé 
BC;  donc  le  centre  de  gravité  du  triangle  ABC 
est  placé  à tinter  section  G des  deux  droites  CF 
et  AK  y F et  K étant  les  milieux  des  côtés  AB  et 
CB.  Mais  si  l'on  mène  la  droite  FKy  cette  droite 
sera  parallèle  à AB,  puisqu'elle  coupe  les  deux 
côtés  AB  et  CB  en  parties  égales;  les  triangles 

i ‘r-  ? r - “ * 


I 
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CGA  et  K G F seront  donc  semblables,  ainsi  que 
les  triangles  FKB  et  A CB-,  et  Ton  aura 

fg  : cg  ::  fk  : ac  ::  fb  : ab  -, 

donc  FG  sera  moitié  de  CG,  comme  FB  est  moitié 
de  AB ; par  conséquent  CG  sera  les  deux  tiers  dé 
la  ligne  entière  CF:  ce  qu’il  s’agissait  de  démontrer. 

Le  centre  de  gravité  du  triangle  étant  connu,  on 
trouvera  aisément  celui  d’un  polygone  quelconque, 
en  le  décomposant  en  triangles,  et  en  faisant  usage 
des  formules  du  n°  ioo,  daus  lesquelles  on  substi- 
tuera lesairesde  ces  triangles, aux  volumes v,v ,v, etc., 
et  l’aire  entière  du  polygone,  au  volume  V% 

109.  Le  centre  de  gravité  du  segment  de  cercle 
BADE  (fig.  34),  se  trouve  sur  le  rayon  CA  qui  le 
coupe  en  deux  parties  égales.  Pour  déterminer  sa  dis- 
tance au  centre  C,  prenons  ce  point  pour  origine  des 
coordonnées;  l’axe  des  .r,  sur  le  rayon  CA.  et  fai- 
sons CA  — r et  CE— a.  L’équaliou  du  cercle  sera 

y*  + x*  — r*. 

Les  courbes  qui  terminent  l’aire  BADE  sont  les  arc* 
j9y/etZ?y/;onapouiTun,y  = -f-  \/V — vr*,  et  pour 
l'autre,  y— — \/  r * — .Je*;  il  faut  donc  substituer  ces 
deux  valeurs  à la  place  dey  et  de  y',  dans  Ic9  for- 
mules générales  du  n°  106;  ce  qui  donne 


;or(=2  -fV  C — jt? . xdx. 
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intégrant  depuis  x—a  jusqu’à  x=r,  il  vient 

**/— S-O*— «*)'; 

donc  en  désignant  par  c,la  corde  BD,  ou  le  double 
de  l’ordonnée  BE , on  aura 

/—  -■  - 1 
c = 2 . y r*  — a% , et  x . = — . — . 

' ia  k 

Prenant  donc  sur  le  rayon  CA,  à partir  du  point  Ct 
une  ligne  CG  égale  à cette  valeur  de  xt,  le  point  G 
sera  le  centre  de  gravité  du  segment  BADE , dont 

l’aire  est  représentée  par  A. 

/ « 

no.  Le  centre  de  gravité  du  secteur  CBAfy  se 
conclut  de  ceux  du  segment  BADE  et  du  triangle 
CBD  ; car  soit  CG’==~.  CE , c’est-à-dire,  soit  G' 
le  centre  de  gravité  de  ce  triangle;  si  l’on  partage 
la  distance  GG'  de  ce  centre  de  gravité  à celui  du 
segment,  en  deux  parties  G' G"  et  G" G réciproque- 
ment proportionnelles  aux  aires  CAB  et  BADE,  le 
point  G ’ sera  le  centre  de  gravité  de  la  somme  de 
ces  deux  aires,  ou  du  secteur  CB  AD. 

Mais  on  peut  trouver  ce  point  G’,  d’une  manière 
plus  simple  et  plus  directe,  eu  partageant  1 arc  B AD, 
en  une  infinité  de  parties  égales  , et  menant  ensuite 
des  rayons  du  centre  C,  à tous  les  points  de  divi- 
sion ; l’aire  CB  AD  se  trouvera  alors  décomposée  en 
une  infinité  de  secteurs  infiniment  petits  et  égaux 
entre  eux,  que  l’on  pourra  prendre  pour  des  triangles, 
et  dont  les  centres  de  gravité  se  trouveront  à une 
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distance  du  point  G’,  égalé  aux  deux  tiers  du  rayon  ; 
de  sorte  que  si  l’on  décrit  de  ce  point  comme  centre, 
et  d’un  rayon  égal  à ~.CA,  un  arc  de  cercle  B? A' U t 
cet  arc  sera  le  lieu  de  tous  les  centres  de  gravité  ; et 
à cause  que  tous  lès  secteurs  éle*mentaires  sont  égaux 
entre  eux , le  centre  de  gravité  de  l’arc  B'A'D'  sera 
celui  de  leur  somme  ou  de  l’aire  entière  CBAD. 
Donc,  d’après  le  théorème  du  n°  104,  nous  pouvons 
dire  que  la  distance  du,  centre  de  gravité  d’un  secteur 
circulaire,  au  centre  du  cercle , est  quatrième  pro- 
portionnelle aux  deux  tiers  du  rayon , a la  corde  et 
à l’arc  qui  lui  correspondent. 

111.  Si  l’on  veut  avoir  le  centre  de  gravité  de 
l’aire  Cpm  ( fig.  a5),  terminée  par  un  arc  de  cy- 
cloïde,  on  éliminera  dx  dans  les  dernières  formules 
du  n°  10G,  au  moyen  de  l’équation  différentielle  de 
cette  courbe  rapportée  précédemment  ( n“  io5  ).  La 
valeur  de  A devient  alors 


l'intégrale  étant  prise  depuis  yz=o , jusqu’à 
Or,  CnD  étant  le  cercle  générateur  dont  le  dia- 
mètre CD  est  représenté  par  a , si  l’on  abaisse  du 
point  m,  une  perpendiculaire  mq  sur  ce  diamètre , de 
sorte  qu’on  ait  Cq~mp—y , cette  dernière  intégrale 
exprimera  l’aire  du  segment  Cnq  de  ce  cercle  ; par 
conséquent  l’aire  Cmp,  ou  A,  est  égale  à Cnq , et 
nous  pouvons  la  regarder  comme  connue. 
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La  formule  Xj  = î .Jj'Jx,  devient  en  même  tems 


on  a identiquement 


fyVay—y'.dy-, 


fyV °y  — y* -dy =—Aia  —y-) . \/ay  —j» . dy 

+ ‘ia.fÿ'ay  — y\dy; 

de  plus 

/(ï«  — y)-  V oy  — y'-dy  = (ay— y*y  ; 

d’où  l’on  conclut , en  mettant  A à la  place  de  l'inté- 
grale/vV—.r‘-É(r , 

>y,  ~ — (py—y*Y + j • a\  : 

* 

on  n’ajoute  pas  de  constante  arbitraire,  parce  que  le 
second  membre  de  cette  équation  doit  être  nul  quand 
y— o.  * 

Quant  à la  valeur  de  x/t  elle  dépend  d’une  inté- 
grale que  l’on  ne  peut  pas  obtenir  sous  forme  finie, 
par  les  moyens  connus , de  manière  qu’il  faut  re- 
courir aux  méthodes  d’approximation  pour  cal- 
culer la  distance  du  centre  de  gravité  de  l’aire  Cpm> 
à l’axe  CD  ; mais  si  l’on  demande  celui  de  l’aire 
rrip'Cpm , composée  de  deux  portions  égales  de  part 
et  d’autre  de  cet  axe,  ce  point  se  trouvera  sur  la  ligne 
CD  j et  la  valeur  de^,  suffira  pour  en  déterminer  la 
position.  S’il  s’agit  de  l’aire  BFCEA , terminée  par 
la  cycloï  de.  entière  BCA .,  on  aura y-=.CD—a , ce 
qui  réduit  la  valeur  de  Ày,,  a^.aX;  d'où  l’on  conclut 
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y -=±.a  : le  centre  de  gravité  de  cette  aire  se  trouve 
donc  au  quart  du  diamètre  CD,  à partir  du  point  C , 
ou  aux  trois  quarts , à partir  du  point  D. 

1 1 2.  Supposons  maintenant  que  l’aire  CCrriUDm 
( fig.  26  ) tourne  autour  de  l’axe  Ox ; elle  engen- 
drera un  solide  de  révolution  , qui  sera  compris  , 
d'une  part , entre  deux  plans  perpendiculaires  à l’axe 
Ox  et  menés  par  les  points  A et  B,  et  d’une  autre 
part , entre  les  deux  surfaces  de  révolution , en- 
gendrées en  même  tems  par  les  courbes  CmD  et 
Cm  U.  Les  centres  de  gravité  de  ces  deux  surfaces, 
ainsi  que  celui  du  solide  qu’elles  recouvrent,  se 
trouveront  évidemment  quelque  part  sur  l’axe  Ox  ; 
il  suffira  donc  pour  les  déterminer,  de  trouver  leurs 
distances  au  point  O de  cet  axe.  Or,  le  point  G étant 
le  centre  de  gravité  du  solide,  et  y son  volume,  si 
l'on  fait  OG  = xt,  et  que  l’on  conserve  toutes  les 
notations  du  n°  106,  on  aura 

r=*.f(y'—y'i)-dx,  Vx^x.f^y'  — y'). xx-, 

vr  désignant  le  rapport  de  la  circonférence  au 
diamètre  , et  les  intégrales  étant  prises  depuis 
x — OA  = a , jusqu’à  x—OB=.b.  Et  de  même,  si 
G'  est  le  centre  de  gravité  de  la  surface  extérieure, 
engendrée  par  la  courbe  CmD  ; que  S représente 
cette  surface,  et  qu’on  pose  OG'=xt , ou  aura 

S — üir.fy  .y' dx%  -f-  dyx , X0S  = 2ir  .fyx.  \/ dx‘  -+~  dy‘y 

en  prenant  les  intégrales  aussi  depuis  x—a  jusqu’à 
x—b.  Le  centre  de  gravité  de  la  surface  intérieure. 


Digitized  by 


./ 


LIVRE  I.  STATIQUE.  ifo 

engendrée  par  la  courbe  C niU , se  déterminera  au 
moyen  de  ces  mêmes  formules , dans  lesquelles  on 
emploiera  l'ordonnée^'  de  cette  courbe,  à la  place 
de  l'ordonnée  j'-  de  la  courbe  CmD. 

La  démonstration  de  ces  formules  est  fondée  sur 
les  mêmes  principes  qui  nous  ont  guidés  dans  les 
problèmes  précédens. 

En  effet,  i°.  décomposons  le  volume  V en  uneinfi-  / 

nité de  tranches  annuitaires, comprises  entredes  plans 
perpendiculaires  à Taxe  Ox , dont  les ‘distances  soient 
infiniment  petites.  La  tranche  qui  répond  à l’abscisse 
quelconque  Op , sera  le  solide  engendré  par  l’élé- 
ment mm'n'n  de  l’aire  génératrice;  lequel  solide  , 

sera  égal  à tT  .y*dx—TC  .y'*dx  ; car  en  négligeant  les 
puissances  supérieures  dedx,  on  peut  le  considérer 
comme  la  différence  entre  deux  cylindres  qui  ont 
pour  hauteur  commune  pp'  ou  dx,  et  pour  bases, 
les  cercles  dont  les  rayons  sont  les  ordonnées  pm 
et  pm' , ou  y et ÿ.  Le  volume  ou  la  somme  de 
toutes  les  tranches  semblables,  sera  donc  exprimé 
par  l’intégrale /(yt.y'dx — it.ÿ'dx),  qui  est  la  même 
chose  que  .f(y%—y,%)  .dx  , et  qui  doit  être  prise- 
depuisx=a  jusqu’à ar=i.Deplus,  si  l’on  multiplie  le 
volume  'it.y%dx — 7 t.y%dxy  d’une  tranche  quelconque, 
par  la  variable  x qui  est  la  distance  de  son  centre 
de  gravité,  à un  plan  perpendiculaire  à l’axe  Ox  et 
mené  par  le  point  O , et  qu’on  fasse  la  somme  des 
produits  semblables  pour  toutes  les  tranches.,  on 
aura , d’après  les  formules  du  n°  100,  la  valeur  du 
produit  Vxt  ; par  conséquent  ce  produit  est  égal  à 
l’intégrale  de  .y* xdx— ir./*xdx,  prise  entre  les 
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limites  x = a e t c'est-à-dire,  qu’on  a 

— y'1) , dx. 

a°.  La  surface  engendrée  par  la  courbe  CmD  se 
trouvera  en  même  tems  divisée  en  une  infinité  de 
zones  d’une  largeur  infiniment  petite.  Celle  qui  ré- 
pond à l’abscisse  mp  est  engendrée  par  l’élément  mn 
«le  cette  courbe  ; or,  cet  arc  infiniment  petit  mn  se 
confond  avec  sa  corde  , et  la  zùue  qu’il  engendre 
doit  être  regardée,  par  conséquent,  comme  un  cône 
tronqué  à bases  parallèles,  dont  les  bases  ont  pour 
rayons  les  deux  ordonnées  consécutives  mp  et  nq , 
ouy  et_y-fr  dy,  et  qui  a pour  côté  la  corde  mn  , 
égale  à \'dx*-\-djrt  ; la  surface  de  ce  cône  tronqué 
est  égale , d’après  les  élémens  de  géométrie , au 
produit  'Jt . {mp  -f-  nq)  .mn , dont  la  valeur  est 
«7T . ( ay  -f-  djr  ) . \/ dx*  -f-  dy% , et  qui  se  réduit  à 
Oi'Xy . s/dx'+dy'y  en  négligeant  dy  par. rapport  ày; 
intégrant  donc  cette  différentielle  depuis  x=a  jus- 
qu’à on  aura  la  somme  de  toutes  les  zones, 

ou  la  surface  entière  «S1.  On  voit  de  même  que 
le  produit  x0S  s’obtiendra  en  multipliant  la  zone 
a: xy.  s/dx'-\-dy%,  para:,  et  intégrant  ensuite  la  for- 
mule mtyx.  \/dx'-\-dy*j  depuis  x—a,  jusqu’à 
x=b‘f  car  cette  intégrale  exprimera  la  somme  de 
toutes  les  zônes  élémentaires, multipliées  parles  dis- 
tances de  leurs  centres  de  gravité , à un  plan  per-  « 
pendiculaire  à Ox  e t mené  par  le  point  O;  laquelle 
somme  doit  être  égale  à la  surface  entière  S , mul-  . 
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tipliée  par  la  distance  xf,  de  son  centre  de  gravité, 
au  même  plan  ( n*  i«o).  Donc  on  aura  , comme  il 
s’agissait  de  le  prouver, 

XnS—  ax.y yx.  \/ d r*  -|-  dy‘. 

ii 3.  Si  la  courbe  génératrice  est  l’arc  de  cercle 
AB  ( fîg.  24)  , tournant  autour  du  rayon  CA,  on 
aura  , en  conservant  les  notations  du  n°  10g, 

y=  [/  C — x\  ]/dx'+ dy‘=  — 

d’où  il  suit 


S = a*.fy.  [/ dx* -f- dy2= 2x . f rdx , 
xtS—v,r.fyx.ÿcL)ci-\-dy%=  ar.frxdx; 

prenant  donc  les  intégrales  depuis  x—CE  — ay 
jusqu’à  x=  CA  = r,  on  trouve 

S=a*-r.(r  — g),  x„S  = xr.  (r’  — a*); 


par  conséquent 


CA  + CE 


d’où  Ton  peut  conclure  que  le  centre  de  gravité  de 
la  calotte  sphérique , engendrée  par  l’arc  AB , se 
trouve  au  milieu  de  la  flèche  AE. 

Nous  nous  dispensons  de  chercher  le  centre  de 
gravité  du  segment  sphérique  , engendrée  par  l’aire 
EAB , parce  que  nous  déterminerons  tout  à l’heure 


« 
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celui  d’un  segment  d’ellipsoïde  qui  comprend  le 

segment  sphérique  comme  cas  particulier. 

Les  formules  générales  s’appliquent  sans  difficulté 
à la  surface  engendrée  par  un  arc  de  cycloïde.  Pour 
abréger,  nous  ne  rapporterons  point  ici  le  détail  du 
calcul , et  nous  nous  contenterons  d’en  énoncer  le 
résultat  dans  le  cas  où  l’arc  générateur  est  une  demi- 
cycloïde  entière. 

Le  centre  de  gravité  de  la  surface  engendrée  par 
la  demi-cycloïde  Cm  A ( fîg.  a5  ) , tournant  autour 
de  l'axe  CE , se  trouve  sur  cet  axe,  à une  distance 
du  point  E , égale  à | . CD.  Le  centre  de  gravité 
du  solide  recouvert  par  cette  surface  dépend  d’une 
intégrale  qui  n’est  pas  connue  sous  forme  finie. 

n4.  En  comparant  les  formules  qui  donnent  le 
volume  V du  solide  de  révolution  engendré  par 
l’aire  CC'mUDm  ( fig.  26  ) , tournant  autour  de 
l’axe  Ox , et  la  distance^  du  centre  de  gravité  de 
cette  aire  à l’axe  Ox,  on  aperçoit  entre  elles  un 
rapport  qui  mérite  d’être  remarqué.  En  effet , A 
étant  l’aire  génératrice  , nous  venons  de  trouver 
( n°‘  106  et  1 12  ) 

V—  f(y'—/‘).dx,  xy,  = i.  /(y*— /*).Ac . 

d’où  l’on  tire , en  éliminant  l’intégrale  qui  est  prise 
entre  les  mêmes  limites  dans  les  deux  formules, 

E=**y,-*> 

par  conséquent  le  volume  V peut  s'exprimer  au. 
moyen  des  deux  quantités  A et  jt.  Mais , pour  plus 
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de  généralité , considérons  un  segment  de  ce  vo- 
lume , compris  entre  deux  plans  quelconques , 
menés  par  l’axe  Ox.  Soit  a>  l’angle  de  ces  plans  ; il 
est  évident,  par  la  nature  du  solide  de  révolution, 
que  chaque  segment,  comme  celui-ci,  est  au  vo- 
lume entier,  comme  l’angle  qui  lui  correspond  est 
à quatre  angles  droits;  donc  V étant  le  volume  de 
ce  segment,  nous  aurons 

V : V ::  a : s*-; 

d’où  l’on  tire  en  mettant  pour  V sa  valeur, 

V'—ay^r.  « 

Or,  pendant  que  l’aire  génératrice,  en  tournant  au- 
tour de  l’axe  Ox,  engendre  le  segment  V , le  centre 
de  gravité  de  cette  aire  décrit  un  arc  de  cercle  dont 
le  centre  est  dans  l’axe , qui  a pour  rayon  yt , et 
dont  la  longueur  est  égale  à ay/  ; il  résulte  donc 
de  la  valeur  de  V , que  la  portion  de  solide  engendrée 
par  l’aire  d’une  courbe  plane , tournant  autour  d’une 
droite  menée  dans  son  plan , est  égale • au  produit  de 
l’aire  génératrice  multipliée  par  l’arc  de  cercle  par- 
couru par  son  centre  de  gravité. 

Ce  théorème  est  dû  au  géomètre  Guldin,  dont  il 
a conservé  le  nom.  Comme  il  a lieu  quelle  que  soit 
la  distance  des  deux  courbes  CmD  et  Cni  U,  qui 
terminent  l’aire  génératrice  , il  en  faut  conclure 
qu’il  subsiste  encore,  lorsque  cette  distance  devient 
nulle  et  que  ces  deux  courbes  coïncident.  Ainsi 
l’on  peut  encore  dire  que  la  portion  de  surface  en- 
gendrée par  une  courbe  plane , tournant  autour  d’une 


Digitized  by  Google 


i54  TRAITÉ  DE  MÉCANIQUE. 
droite  menée  dans  son  plan,  est  égale  à la  longueur 
de  la  courbe  génératrice , multipliée  par  l’arc  de 
cercle  parcouru  par  son  centre  de  gravité. 

Ce  second  théorème  résulte  d’ailleurs  des  for- 
mules ( n°‘  io3  et  i la  ) 

. - 

*-■  ly.—fy-Vdx'+dy*,  S=z2*.fy.\/~ilx*  +dy'i 

dans  lesquelles  /,  jrt  et  S représentent  la  longueur  de 
la  courbe  génératrice  , la  distance  de  son  centre  de 
gravité  à l’axe  des  x,  et  la  surface  engendrée  pen- 
dant une  révolution  entière  de  cette  courbe.  En 
effet,  en  éliminant  l’intégrale  contenue  dans  ces 
deux  équations  et  qui  s’y  rapporte  aux  mêmes  li- 
mites, il  vient 

S — z*y,i> 

désignant  donc  par  « l’angle  de  deux  plans  quelcon- 
ques, menés  par  l’axe  des  x , et  par  S',  la  portion  de 
la  surface  S,  interceptée  entre  ces  plans , et  qui  esta 
la  surface  entière  comme  l’angle  a>  est  à quatre 
angles  droits ,.  nous  aurons 

S'=—  .S-, 

Sx 

et  par  conséquent 

S'=cyrl, 

équation  qui  renferme  le  théorème  qu’on  vient  d’é- 
noncer. 

ii  5.  La  décomposition  d’un  solide  en  tranches 
cylindriques , d’une  épaisseur  infiniment  petite  et 
parallèles  entre  elles,  sert  à trouver,  non-seule- 
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ment  le  centre  de  gravité  d’un  solide  de  révolution, 
comme  on  l’a  vu  précédemment  (n°  na),  mais  en- 
core celui  d’un  solide  quelconque  , symétrique  par 
rapport  à un  axe.  C’est  ce  que  nous  allons  expli- 
quer, en  prenant  pour  exemple  l’ellipsoïde. 

Soient  a,  b , c,  ses  trois  demi-diamètres  princi- 
paux , on  aura 

a? b* z?  ■+■  a'cy  + b'c‘x*  = a»4  V , 

pour  l’équation  de  sa  surface,  rapportée  à ces  dia-- 
mètres.  Décomposons  cet  ellipsoïde  en  une  infinité 
de  parties,  par  des  plans  parallèles  à celui  des  oc,  y; 
l’élément  qui  répond  à la  coordonnée  quelconque  z 
devra  être  regardé  comme  un  cylindre  à base  ellip- 
tique, dont  la  hauteur  infiniment  petite  est  la  diffé- 
rentielle dz  ; en  désignant  donc  par  Z la  surface  de 
sa  base  , on  aura  Zdz  pour  son  volume  ; par  con- 
séquent l’intégrale  fZdzy  prise  depuis  z—a,  jusqu’à 
z=£,  exprimera  le  volume  de  la  portion  d’ellip- 
soïde comprise  entre  les  deux  sections  perpendicu- 
laires à l’axe  des  z,  qui  répondent  à z—et  et  z=€. 
De  même,  si  l’on  prend  entre  ces  mêmes  limites, 
l’intégrale  fzZdz,  on  aura  la  somme  de  toutes  les 
tranches  qui  composent  ce  volume,  multipliées  par 
les  distances  de  leurs  centres  de  gravité , au  plan  des 
oc  y j.  Cette ‘intégrale  sera  donc  égale  au  volume 
{Zdz,  multipliée  par  la  distance  de  son  centre  de 
gravité,  au  même  plan  ; de  sorte  qu’en  appelant  z, 
l’ordonnée  de  ce  point,  parallèle  à l’axe  des  z,  on 
aura 

s,.  / Zdz.  — f zZdz.  (i) 
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Il  ne  reste  plus , pour  déterminer  z/ , qu’à  substi- 
tuer dans  cette  équation,  à la  place  de  Z,  sa  valeur 
en  fonction  de  z , et  à effectuer  les  intégrations  qui 
sont  indiquées  ; et  comme  le  centre  de  gravité  du 
volume  fZdz  doit  se  trouver  sur  l’axe  des  z,  à cause 
de  la  symétrie  de  l’ellipsoïde  par  rapport  à cet  axe, 
il  s’ensuit  que  la  position  de  ce  centre  sera  déter- 
minée quand  la  valeur  de  zt  sera  connue. 

Or,  la  section  de  l’ellipsoïde,  parallèle  au  plan 
.des  æ,/,  et  correspondante  à l’ordonnée  z,  est  une 
ellipse  dont  l’équation  est 

«Y  + à4**  = ~ . (c*  — z‘)  ; 

• , ' 

•es  deux  demi-axes  sont  donc 


‘ on  sait  de  plus  que  la  surface  d’une  ellipse  est  égale 
au  produit  de  ces  deux  quantités , multiplié  par  le 
rapport  de  la  circonférence  au  diamètre  ; en  dési- 
gnant donc  ce  rapport  par  , on  aura 


(c*— **)■ 


On  conclut  de  là 


C et  C'  étant  des  constantes  arbitraires.  On  aura 
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donc , pour  les  intégrales  definies , prises  depuis 
z=*  jusqu’à 


Substituant  ces  valeurs  dans  l’équation  (i),  et  ré- 
duisant , on  trouve 


Cette  expression  nous  fait  voir  que  la  position  du 
centre  de  gravité  d’une  portion  d’ellipsoïde,  com- 
prise entre  deux  plans  perpendiculaires  à l’un  des 
trois  diamètres  principaux , est  indépendante  des 
valeurs  des  deux  autres  diamètres  : de  sorte  que  si 
l’on  décrivait  une  sphère  sur  le  diamètre  ac,  le 
centre  de  gravité  du  segment  sphérique  compris 
entre  ces  deux  plans , coïnciderait  avec  celui  du 
segment  de  l’ellipsoïde  donné,  quels  que  soient  les 
deux  autres  diamètres  2 a et  a£. 

Si  l’on  veut  avoir  le  centre  de  gravité  du  demi- 
ellipsoïde,  il  faudra  faire  £=c,  a=o  ; ce  qui  donne 

3 f 1 

zy—  c.  Ainsi  le  centre  de  gravité  de  cc  solide  se 

trouve  sur  le  demi-diamètre  perpendiculaire  à sa 
hase , aux  trois  huitièmes  , à partir  de  cette  base  , 
ou  bien  , aux  cinq  huitièmes  , à partir  du  sommet. 

116.  Le  centre  de  gravité  d’une  pyramide  ou 
d’un  cône  à base  quelconque»,  s’obtiendra  aussi  en 
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décomposant  ce  solide  en  une  infinité  de  tranches 
parallèles  à sa  base.  Considérons , en  effet , la  pyra- 
mide SABCDE  (fig.  3o  );  soit  abcde  une  section 
parallèle  à la  base  ABCDE,  et  F le  centre  de  gra- 
vité de  ce  dernier  polygone  ; joignons  le  point  F 
et  le  sommet  S , par  la  droite  SF  qui  rencontre  la 
section  abcde  au  point  f:  les  deux  polygones  abcde 
et  ABCDE  sont  semblables,  et  le  point'./ est  6itué 
daus  le  premier,  comme  le  point  jPdans  le  second  ; 
de  manière  que  F étant  le  centre  de  gravité  de  la 
base , f est  celui  de  la  section  parallèle.  Ainsi  la 
ligne  SF  passe  par  les  centres  de  gravité  de  toutes 
les  sections  parallèles  à la  base  ; par  conséquent  si 
Ton  décompose  le  solide  en  tranches  d’une  épaisseur 
infiniment  petite  , et  qui  soient  parallèles  à la  base, 
la  droite  SF  sera  le  lieu  de  leurs  centres  de  gravité  ; 
et  par  conséquent  aussi  le  centre  de  gravité  de  la 
pyramide  entière  se  trouvera  sur  cette  droite. 

Soit  donc  z/ , la  distance  inconnue  de  ce  point  au 
plan  de  la  base,  Z l’aire  de  la  section  quelconque 
abcde,  et  z sa  distance  au  même  plan  ; on  trouvera 
pour  déterminer  zt , l’équation  (i)  du  n“  précédent, 
dans  laquelle  il  faut  substituer  la  valeur  de  Z en 
fonction  de  z.  Or,  si  l’on  abaisse  du  sommet  une 
perpendiculaire  SH  sur  la  base,  que  H'  soit  le  point 
où  elle  coupe  la  section  abcde , et  que  b représente 
l’aire  de  la  base,  on  aura,  conïme  ou  sait  par  les 
élémens  de  géométrie, 

z : bx  nu':  su  ) 
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faisant  donc  la  hauteur  SH— h,  on  aura  S IF— h — z , 
et 


substituant  cette  râleur  dans  l'équation  (i),  il  vient 

ou  bien  en  simplifiant 

zy . / Qi  — z)*.dz  — f(h  — z)* . zdz. 

Ces  intégrales  doivent  être  prises  depuis  z=o , jus- 
qu’à z— SH— h;  entre  ces  limites,  on  trouve 

f(h—£)\dz—  /(A  — z)*.zJz=^; 


d’où  l’on  conclut 


z,  = i.A. 


La  distance  du  point  cherché  à la  base,  est  donc 
égale  au  quart  de  la  hauteur  ; par  conséquent  si  l’on 
prend  HK=~.SH,  et  qu’on  mène  par  le  point  K 
un  plan  parallèle  à la  base,  ce  plan  coupera  la  droite 
S F en  un  point  G qui  sera  le  centre  de  gravité  de 
la  pyramide;  mais  FG  sera  le  quart  de  SF,  comme 
HK  est  le  quart  de  SH:  il  s’ensuit  donc  que  le  centre 
de  gravité  d’une  pyramide  a base  quelconque , sc 
trouve  sur  la  droite  qui  joint  le  sommet  et  le  centre 
de  gravité  de  la  base,  au  qiuirt  de  cette  ligne  à partir 
de  la  base , ou  aux  trois  quarts  à partir  du  sommet. 
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Ce  résultat  convient  également  aux  cônes  à base 
quelconque  , parce  qu’un  cône  peut  être  regardé 
comme  une  pyramide  dont  la  base  a une  infinité  de 
côtés. 

1 17.  On  peut  démontrer  directement  ce  théorème, 
en  considérant  d'abord  une  pyramide  triangulaire 
ABCD  ( fig.  5i  ).  On  prouvera,  en  la  divisant  en 
tranches  infiniment  petites  et  parallèles  à la  base 
ABD  , ou  bien  , en  employant  la  méthode  des  li- 
mites, comme  daus  le  n0  108,  que  son  centre  de 
gravité  se  trouve  sur  la  droite  CF,  menée  du  sommet 
C au  point  F que  je  suppose  être  le  centre  de  gra- 
vité du  triangle  ABD.  Par  la  même  raison,  le 
centre  de  gravité  de  cette  pyramide  doit  aussi  se 
trouver  sur  la  droite  AE,  qui  joint  un  autre  sommet 
A et  le  centre  de  gravité  E du  triangle  CBD ; 
donc  ces  deux  droites  AE  et  CF  doivent  se  couper 
en  un  certain  point  G qui  sera  le  centre  de  gravité 
de  la  pyramide  ABCD.  Or,  K étant  le  milieu 
du  côté  BD , base  commune  aux  deux  triangles 
CBD  et  ABD,  leurs  centres  de  gravité  F et  E 
se  trouvent  sur  les  droites  AK  et  CK , et  l’on  a 
(n°  107  ) 

FK—\.AK,  EK  = 5-  CK  ; 

les  deux  droites  AE  et  CF  sont  donc  situées  dans 
' un  même  plan,  savoir,  dans  le  plan  ACK  mené 
par  le  côté  AC  ci  par  le  point  K , ce  qui  est  déjà 
la  condition  nécessaire  pour  qu’elles  se  coupent;  en 
outre  si  l’on  tire  la  droite  FE , elle  sera  parallèle  à 

la 
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la  base  AC  du  triangle  ACK , puisqu’on  a la  pro- 
portion 

fk  : ek  ::  AK  : ck- 

les  triangles  A CG  et  FEG  seront  donc  semblables, 
ainsi  que  les  triangles  ACK  et  FEK  ; par  consé- 
quent on  aura 

cf : cc::  ef:  ac  ::  fk  : ak\ 

donc  GF  sera  le  tiers.de  CG,  de  même  que  FK 
est  le  tiers  de  AK  ; donc  aussi  cette  partie  GF  sera 
le  quart  de  la  ligue  entière  CF  ; ce  qu’il  s’agissait  * 
de  prouver. 

1 18.  Ce  résultat  étant  démontré  pour  une  pyramide 
triangulaire  , il  est  aisé  de  l’étendre  à une  pyramide 
quelconque  SABCDE  ffig.  3a).  En  effet, quelle  que 
soit  sa  base,  on  peut  toujours  la  partager  en  un  cer- 
tain nombre  de  triangles , et  décomposer  la  pyra- 
mide donnée  en  autant  de  pyramides  triangulaires, 
qui  auront  pour  bases  ces  différens  triangles  et  leur, 
sommet  commun  au  point  S.  Soit  f,  f,  f , les  / 
centres  de  gravité  de  ces  triangles;  tirons  les  ligues 
Sf,  Sf',  Sf *,  et  prenons  sur  une  d’elles , une  partie 
fg=±.Sf-,  par  le  point  g , menons  un  plan  paral- 
lèle à la  base  , qui  rencontre  les  autres  lignes  aux 
points  g',  g'  : toutes  ces  lignes  seront  coupées  en 
parties  proportionnelles  par  ce  plan  ; de  sorte  qu’ou 
aura  aussi  f'g'—  ? ■ Sf , fg"=± . Sf  : les  points 
g,  g',  g",  seront  donc  les  centres  de  gravité  des 
pyramides  partielles.  Ces -points  étant  tous  compris 
dans  un  même  plan,  le  centre  de  gravité  de  la  pyra^ 

i.  ■’  il 
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mide  entière  s y trouvera  aussi  (11*99)5  mais  on 
Remontre  pour  une  pyramide  à base  quelconque, 
comme  pour  uue  pyramide  triangulaire,  que  son 
centre  de  gravité  est  un  des  points  de  la  droite 
tpii  joint  celui  de  la  base  et  le  sommet  ; donc  F étant 
le  centre  de  gravité  du  polygone  ABCDE , celui  de 
la  pyramide  que  nous  considérons , se  trouvera  au 
point  G où  la  ligne  SF  rencontre  le  plan  mené  par 
le  point  g ; et  comme  ce  plan  parallèle  à la  base , 
Coupe  en  parties  proportionnelles  toutes  les  droites 
qui  partent  du  sommet  et  aboutissent  à la  base  , il 
fc’ehsuit  qu’on  aura  FG=  \.SF,  puisqu’on  afg=~.Sf: 
- d’où  il  résulte  le  théorème  du  n°  11G,  dans  toute  sa 
généralité. 

1 ig.  Comme  toùt  polyèdre  est  décomposable  en 
pyramides , on  pourra  maintenant  déterminer  le 
centre  de  gravité  d’un  polyèdre  quelconque , au 
moyen  des  formules  du  n*  100. 

Relativement  aux  prismes-  à bases  parallèles  , la 
décomposition  en  pyramides  est  inutile  ; car  il  est 
évident  que  le  centre  de  gravité  d’un  tel  corps  doit 
se  trouver  au  milieu  de  la  droite  qui  joint  les  centres 
de  gravité  de  ses  deux  bases  ; et  de  même  pour  un 
cylindre  quelconque,  pourvu  que  ses  deux  bases 
soient  parallèles. 

120.  Pour  compléter  ce  que  nous  avons  à dire  sur 
les  centres  de  gravité,  nous  donnerons  les  formules 
générales  d'après  lesquelles  on  déterminera  celui 
d’un  corps  de  forme  quelconque , et  celui  de  telle 
portion  qu’on  voudra  de  sa  surface.  , 
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Représentons  par 

/(•*»  -)  = o, 

1 équation  dune  surface  quelconque,  et  supposons 
qu’eu  la  différentiant , il  vienne 

dt  ~ pdx-  -+•  q f/y  • 

ensorte  que  />  et  q sont  des  fonctions  de  a:,  y,  3 
qui  désignent  ici  les  différences  partielles  de  z,  par 
rapport  à x et  à y : on  démontre  dans  le  calcul 
différentiel,  que  l’élément  de  celte  surface  est  ex-, 
primé  par 

i -f-  p*4-  q*-dxdy  ; 

d’où  ü suit  que  5”  étant  l’aire  d’une  portion  quel- 
conque de  cette  même  surface,  sa  valeur  est  douue'a 
par  cette  double  intégrale 

$ — ff  \/ 1 ■+■  p*  + q*-d-xdy  , 

prise  entre  des  limites  convenable* 

De  même  xa,  j ë , zv  désignant  les  coordonnées  du 
centre  de  gravité  de  cette  portion  de  surface , les 
valeurs  des  produits  x V,  y J,  z,Sy  résultant  du 
théorème  du  n“  ioo,  seront  aussi  données  par  de 

doubles  intégrales  semblables  à la  précédente,  Savoir:, 

V' 1 -h P*  + q’.dxdy,  i 

yaS—j'J'y-ÿ'i  4"  P*  -f*  q%.dxdy,  ! 

=/A.  [/l  ~hp*  + q1-  dxdy. 

Ainsi  les  valeurs  de  x„,j dépendront  de 
quatre  doubles  intégrales  qui  devront  être  prises  * 

ii.. 
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dans  chaque  cas  particulier,  entre  des  limites  telles, 
qu’elles  comprennent  toutes  la  portion  de  surface 
que  l’on  veut  considérer. 

iai.  Si  l’on  coupe  un  volume  quelconque, par  une 
première  suite  de  plans  infiniment  rapprochés  et  pa- 
rallèles au  plan  des  x,  y\  par  une  suite  semblable 
de  plans  parallèles  à celui  de  x,  z;  et  enfin,  par  une 
troisième  suite  de  plans  parallèles  à celui  des  y,  s, 
le  volume  se  trouvera  décomposé  en  parallélépi- 
pèdes rectangles,  infiniment  petits  dans  leurs  trois 
dimensions,  et  qui  auront  leurs  côtés  parallèles  aux 
axes  des  coordonnées.  Les  côtés  de  celui  qui  ré- 
poud  aux  coordonnées  quelconques  x,y,  a,  seront 
les  différentielles  dx,  dj,  dz  ; son  volume  sera  donc 
égal  au  produit  dxdydz , et  F étant  le  volume  entier 
que  l'on  considère,  sa  valeur  sera  donuée  par  celte 
triple  intégrale 

F—fffdxdydu 

De  plus  x/ , jrt , 4t  désignant  les  coordonnées  de  son 
centre  de  gravité,  ou  aura,  d'après  le  na  100, 

F xpxfffx . dxdydz , Fy  ==fffy  .dxdydz, , F -dxdydz. 

Mais  si  le  corps  dont  on  demande  le  centre  de 
gravité , u’est  pas  homogène , il  ne  faudra  pas , 
comme  dans  le  u3  100,  substituer  les  volumes  aux 
poids.  Supposons  que  la  densité  varie  d’une  manière 
continue,  dans  toute  l’étendue  du  corps , de  sorte 
qu’on  puisse  la  regarder  comine  une  fonction  des 
variables  x,  jry  z , donnée  dans  chaque  cas  parti- 
culier ; soit  p cette  densité  variable  ; le  poids  de 
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Télément  dont  le  volume  est  dxdydz , sera  égal  au 
produit  ( n*  94  ) 

gf . dxdydz , 

g désignant  la  gravité;  donc  le  poids  entier  du  corps, 
sera  donné  par  cette  intégrale  triple 

fffgp.  dxdydz-, 

ou  bien,  à cause  que  g est  un  facteur  constant,  ce 
jpoids  sera  égal  à gM,  en  faisant,  pour  abréger, 

M — ffjf . dxdydz. 

Cela  posé,  les  formules  du  n°  99,  appliquées  à 
des  poids  infiniment  petits,  deviendront,  en  sup- 
primant le  facteur  g commun  aux  deux  membres 
de  chaque  éqnalion, 

Mxi~  fffxp . dxdydz , 

My,  = fffyt  • dxdydz  , 

• Mh,  = fffzp . dxdydz  ; 

I 

x/fy,,  s/t  étant  toujours  les  coordonnées  du  centre 
de  gravité.  Dans  chaque  cas  particulier,  ces  inté- 
grales triples  devront  être  prises  entre  des  limites 
qui  comprennent  tous  les  points  du  corps  dont  on 
cherche  le  centre  de  gravité. 

Ces  formules  générales,  relatives  aux  centres  do 
gravité  des  surfaces  et  des  corps  hétérogènes , rein- 
ferment  , comme  cas  particuliers,  toutes  celles  dont 
nous  avons  fait  usage  dans  les  n°‘  précédens  ; mais 
nous  ne  nous  arrêterons  point  à les  en  déduire. 
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132.  Dans  ces  formules,  les  points  du  corps  sont 
supposés  déterminés  de  position  par  trois  coordon- 
nées rectangulaires  x,  y,  z,  et  l’élément  du  volume 
est  exprimé  au  moyen  de  leurs  différentielles  dx, 
dy,  dz.;  quelquefois  il  .est  nécessaire,  pour  rendre 
les  intégrations  possibles , de  donner  une  autre 
forme  à cet  élément  ; nous  allons  donc  substituer 
aux  variables  x,  y,  z,  un  autre  système  de  coor- 
données, et  nous  chercherons  l’élément  du  volume, 
en  fonction  des  différentielles  de  ces  nouvelles  coor- 
données. 

Considérons  le  point  quelconque  m ( fig.  5S)  qui 
répond  aux  coordonnées  x,  y,  s,  parallèles  aux  axes 
rectangulaires  Ox , Oy,  Oz  : joignons  ce  point?  à 
l’origine  O , et  abaissons  du  point  m , la  perpendi- 
culaire mp  sur  le  plan  des  x,  y : soit  ensuite 

N 

Om  — r,  mOz.  ~Q,  pOx=a>. 

Il  est  évident  que  quand  le  rayon  vecteur  r et  les 
deux  angles  6 et  a>  seront  donnés , le  point  m sera 
déterminé  de  position  ; de  plus,  il  est  aisé  de  s’as- 
surer que  ces  nouvelles  coordonnées  pourront  con- 
venir à tous  les  points  de  l’espace  , en  regardant  r 
comme  une  quantité  positive  qui  peut  croître  indé- 
finiment, depuis  zéro  jusqu’à  l’infini;  en  donnant 
à a,  toutes  les  valeurs  comprises  entre  zéro  et  4°°% 
et  à 0,  toutes  les  valeurs,  depuis  zéro  jusqu’à  200* 
seulement.  On  peut  donc  employer  les  variables  r, 
6 , a>,  au  lieu  des  variables  x,  y,  z ; et  l’on  trouve, 
sans  difficulté,  pour  les  valeurs  de  celles-ci,  en 
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fonctions  des  premières  , 

x = r.sin.6.cos.»i)  _y=r.sin.S.sin.*,  z=r.cos.S. 

Ainsi  lorsque  l’ëquation  d’une  surfece  sera  donnée,!, 
entre  les  coordonnées  x,y)  s,  on  en  déduira  l'équa- 
tion de- la  même  surface,  entre  les  coordonnées  r,, 

0 , a , en  y substituant  ces  valeurs  de  x,y}  z. 

123.  Menons  dans  le  plan  zOp,  qui  contient  déjà 
le  rayon  Om,  un  second  rayon  Ok  ; soit  zO/r=;0A; 
prenons  Ok=Om=r , et  décrivons  du  point  O 
comme  centre  , l’arc  de  cercle  mk.  Prolongeons 
ensuite  les  rayons  Om  et  Ok  ; soit  Om  — Ok!  = —r'y  * 

et  traçons  L’arc  de  cercle  m k , concentrique  au  pre- 
mier. On  aura  mk—r(9' — 6)  et  m'k=r(9' — G)  ; et 
le  quadrilatère  mm'kk'  qui  est  la  différence  des  deux, 
secteurs  ni  Ok'  et  mOk  , sera  égal  à 

Imaginons  enfin  que  le  plan  zOp  tourne  aulonr  dé 
l’axe  Oz,  et  que  l'angle  pOx  devienne  ejOx=,a>'t 
de  sorte  qu’on  ait  cjOp=c *' — a>.  Dans  ce  mouve- 
ment , tous  les  points  du  quadrilatère  mm'kk  dé- 
crivent des  arcs  de  cercle  dont  les  centres  sont  dans 
l’axe  Oz , et  le  quadrilatère  engendre  une  portion- 
de  volume  , telle  que  mni k khK ri n.  D’après  le  théo- 
rème de  Guldin  (n°n4),  ce  volume  est  égal  au 
produit  de  l’aire  génératrice  , multipliée  par  l’arc 
de  cercle  que  décrit  le  centre  de  gravité  de  cette 
aire  ; appelons  donc  u,  la  distance  inconnue  de  ce 
«entre  à l’axe  O b ; l’arc  de  cercle  correspondant  àt 
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ce  point,  sera  égal  à u(ce' — ce),  et  en  le  multipliant 
par  la  quantité  ^ . (r*  — r*).(Ô'  — 0),  nous  aurons 

a 

pour  l’expression  du  volume  engendré. 

Maintenant  supposons  que  ce  volume  devienne 
infiniment  petit  dans  ses  trois  dimensions , ou  , ce 
qui  est  la  même  chose , que  les  trois  différences 
r' — r,  6' — 6,  ce' — ce,  se  changent  dans  les  différen- 
tielles dr , d§,  dce.  Son  expression  deviendra  d’abord 

ü V±Ù.drê*d.-t 

3 

et  l’on  devra  négliger  dans  le  facteur  u^r  ~ , les 

termes  dépendans  de  ces  différentielles,  c’est-à-dire, 
les  termes  infiniment  petits.  Or, le  centre  de  gravité 
du  quadrilatère  nun’k'k  est  un  point  compris  dans 
son  intérieur;  lors  donc  que  ses  côtés  deviennent 
infiniment  petits , sa  distance  à l’axe  Oz , ne  peut 
différer  que  d’une  quantité  infiniment  petite , de  la 
distance  du  point  m au  même  axe , ou  de  la  perpen- 
diculaire mf , abaissée  du  point  m sur  cet  axe  ; et 
comme  on  a , dans  le  triangle  mfOt 


m O . sin . m Ofr=  r . gin . 9 , 

il  s’ensuit  qu’on  doit  prendre  n=r.sin.0.  On  pren» 
dra  en  même  tems  ar,  aulieu  de  r-f-r;  donc  en 
négligeant  ce  qu’on  doit  négliger,  on  aura 


xt(r'  +r) 
9 


= r*.sin.fl 
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et  le  volume  infiniment  petit  aura  pour  valeur 

j^.sin  .Q.drciïd*. 

Telle  est  l’expression  différentielle  de  F élément 
du  volume  d’un  corps  qui  répond  aux  trois  coor- 
données r,  8 et  en  ; en  la  multipliant  par  la  densité 
p de  cet  élément,  et  par  la  gravité  g , on  aura  le 
poids  du  même  élément;  et  le  poids  entier  du  corps 
sera  égal  à gM , en  faisant,  pour  abréger, 

M—f  ffpr* . sin8 . drcfàd*. 

Celte  triple  intégration  suppose  la  quantité  p 
donnée  en  fonction  de  r,  0 et  a>.  Quant  aux  limites 
des  intégrales , elles  seront  différentes  selon  que  le 
point  O,  origine  de  ces  coordonnées,  sera  situé  dans 
l’intérieur  ou  à l’extérieur  du  "corps.  Pour  fixer  les 
idées , nous  le  supposerons  situé  dans  son  intérieur; 
et  alors,  afin  d'y  comprendre  tous  les  élémens  du 
corps,  on  devra  prendre  lés  intégrales,  i\  de- 
puis r=o , jusqu’à  la  valeur  de  r qui  se  rapporte  à 
la  surface  du  corps,  et  qui  sera,  en  général,  une 
fonction  de  0 et  u ^ donnée  par  l’équation  de  cette 
surface;  a*,  depuis  0=o,  jusqu'à  0=aoo“;  3*.  depuis 
û>=o,  jusqu’à  û)=4oo*. 

Si  l’on  faisait  abstraction  du  facteur  p , ces  trois 
intégrations  successives  donneraient  le  volume  du 
corps. 

124.  En  conservant  toujours  xti  yti  z/t  pour  re- 
présenter les  coordonnées  du  centre  de  gravité , pa- 
rallèles aux  axes  Oxy  Ojr}  Oz,  et  substituant  dans 
les  dernières  formules  du  n°  121,  à la  place  de  x. 
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y y z leurs  valeurs  en  fonction  de  r,  0 , a>  (n®  122^ 
et  à la  place  de  l'élément  dxdjdz  du  volume  , la 
nouvelle  expression  r1 . sin  A.drd&do»  de  ce  même  élé- 
ment , Ces  formules  deviendront 

• 

Mx  t~  ffffT* . f>in“.9,cos.  v.drdida  , 

My t —fff  r'.sin'A.iin.v  . drd.d * , 

Mzt  = //Tfr’.sin.fl.cos  . 6 . drdêd*. 

Jj€S  limites  de  ces  intégrales  seront  les  mêmes  que 
celles  qu'on  vient  d’indiquer  pour  la  valeur  de  M. 

ja5.  Afin  de  montrer,  par  un  exemple,  l’usage  de 
ces  formules  dans  un  cas  où  celles  du  n°  121  se- 
raient dilficilement  applicables,  je  supposerai  qu’on 
demande  le  centre  de  gravité  du  secteur  sphérique 
engendré  par  le  seclfeur  circulaire  AOB  ( fig.  54)» 
tournant  autour  de  l’axe  Oz}  et  que  ce  corps  soit 
composé  de  couches  homogènes  , concentriques  , 
d’une  épaisseur  infiniment  petite,  et  d’une  densité 
•variable  en  passant  d’une  couche  à une  autre.  Dans 
ce  cas  , la  quantité  p est  une  fonction  de  la  seule  va- 
riable r , et  elle  est  indépendante  des  deux  autres 
variables  6 et  a>.  De  plus , si  l’on  représente  par  a , 
la  rayon  OA  ; par  a,  l’angle  AOB  , et  par  2 7T,  la 
circonférence  entière,  il  faudra  prendre  les  inté- 
grales depuis  7 =0,  jusqu’à  r=a  ; depuis  ûj  = o, 
jusqu’à  o>  = 27T,  et  seulement , depuis  8=0,  jus- 
qu’à 8 —cl.  Intégrant  donc  dans  ces  limites,  on 
trouve  immédiatement 

M—zwA(i — cos.ct),  Mxf  — o,  My,— o, 

«n  -représentant  par  A et  A' , les  valeurs  de» 
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intégrales  fyt*dr  et  fpr'dr,  prises  depuis  r=o, 
jusqu’à  rz=a. 

A cause  de  x/  = o et/,  =o , nous  voyons  d’abord  ' 
que  le  centre  de  gravité  demandé  se  trouve  sur 
l’axe  Oz,  ce  qui  résulte  de  la  symétrie  du  corps  au- 
tour de  cet  axe  ; et  quant  à sa  distance  zt  au  point  O , 
ona,  en  divisant  la  valeur  de  Mz/  par  celle  de  Mf 

A'. sin*.«  A'  ( 1 ■+■  cos . «) 

(1 — cos«e)  2 A 


Si  le  corps  est  homogène,  p est  une  quantité  cons- 
tante ; par  conséquent 

A=frr*dr  = ^ , A'=:fprJdr=~; 


d’où  il  suit 


3a. fi  + cos. a) 
z<= g 


Cette  valeur  de  zt  se  construit  en  décrivant  du 
centre  O et  d’un  rayon  OC—\.OA , un  arc  de 
cercle  CD;  abaissant  du  point  D,  où  cet  arc  coupe 
le  rayon  O B , la  perpendiculaire  DE  sur  le  rayon 
OA  ; prenant  enfin  le  milieu  G de  EC y on  aura  , 
comme  il  est  aisé  de  le  voir,  OG=z/t  et  le  point 
G sera  le  centre  de  gravité  du  secteur  sphé- 
rique que  l’on  considère.  C’est  d’ailleurs  ce  qu’on 
peut  démontrer  directement  ; car  si  l’on  décompose 
la  calotte  sphérique  qui  lui  sert  de  base  , eu  élé— 
mens  infiniment  petits  et  égaux  , et  le  secteur  lui- 
même,  en  pyramides  qui  aient  pour  bases  ces  clé- 
mens,  et  leur  sommet  au  poiut  O , les  centres  de 
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gravité  de  toutes  ces  pyramides  se  trouveront  à und 
distance  du  point  O , égale  aux  trois  quarts  du  rayon 
OA , qui  est  leur  hauteur  commune  ; de  manière  que 
le  lieu  de  tous  ces  points  sera  une  seconde  calotte 
sphérique.  Concentrique  à la  première,  et  engendrée 
par  l’arc  CD,  tournant  autour  de  CO:  le  centre 
de  gravité  de  cette  surface  sera  celui  du  secteur 
sphérique  ; or,  d’après  ce  qu’on  a vu  dans  le  n*  x i3, 
ce  centre  doit  se  trouver  au  milieu  de  la  flèche  CE, 
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« 

CHAPITRE  Y. 

ê 

DU  FROTTEMENT. 


j 26.  x outes  les  fois  que  des  forces  appliquées  ea 
diflerens  points  d’un* corps  solide,  satisferont  aux 
équations  d'équilibre  qne  nous  avons  précédemment 
trouvées , le  corps  restera  eu  repos , pourvu  que 
l’on  ait  eu  soin  de  comprendre  au  nombre  des  forces 
données , le  poids  du  çorps  considéré  comme  une 
force  verticale , appliquée  au  eehtre  de  gravité.  A 
la  rigueur , cet  équilibre  devrait  se  rompre  aussitôt 
que  , par  un  changement  quelconque  dans  les  di- 
rections ou  dans  les  intensités  des  forces  , ces  équa- 
tious  ont  cessé  de  se  vérifier  ; car  non-seulement 
elles  suffisent  pour  l’équilibre,  mais  encore  elles  sont 
nécessaires,  ainsi  que  nous  l’avons  démontré.  Mais 
.quand  il  s’agit  d’un  corps  posé  sur  un  plan  fixe , ou 
gêné  par  quelqu autre  obstacle  fixe,  une  circons- 
tance physique , dont  nous  avons  fait  abstraction  jus- 
qu’à présent , s’oppose  à ce  que  cette  ruption  ins- 
tantanée d’équilibre  ait  effectivement  lieu  dans  la 
nature.  Je  veux  parler  ici  du  frottement  du  corps 
contre  l'obstacle  fixe , que  l’on  doit  regarder  comme 
une  force  passive,  incapable  de  produire  Je  mouve- 
ment par  elle-même , et  seulement  cap|ble  de  dé-* 
truire  le  mouvement  communiqué  par  d’autres  forces. 
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Oa  conçoit  qu’il  est  indispensable  d’avoir  égard  it 
cette  force , lorsqu’on  veut  appliquer  les  lois  géné- 
rales de  l’équilibre  à des  questions  particulières  ; 
niais  on  ne  doit  pas  s’attendre  à trouver,  dans  ce 
Traité,  de  grands  développemens  sur  une  matière 
qui  appartient  plutôt  à la  pratique  qu’à  la  théorie  de 
la  mécanique.  Je  me  bornerai  donc  à faire  con- 
naître, d’une  manière  succincte,  ce  que  l’expérience 
a appris  de  plus  certain  sur  la  mesure  du  frotte- 
ment, et  à montrer,  par  un  exemple,  comment  on 
doit  tenir  compte  de  celte  force  dans  la  recherche 

des  conditions  d'cquilibre. 

• . • | « 

127.  Considérons  un  corps  pesant  posé  sur  utl 
plan  horizontal.  Ce  corps  restera  en  repos  , et  il 
exercera  sur  le  plan  une  pression  égale  à son  poids, 
que  je  désignerai  par  P.  Dans  cette  situation  , le 
frottement  ne  contribue  en  rien  à l’équilibre  ; mais 
supposons  que  l’on  incline  le  plan  donné  sur  le  plan 
horizontal , et  soit  a,  l’angle  BAC  ( fig.  23  ),  formé 
par  ces  deux  plans;  le  poids  P,  appliqué  au  centre 
de  gravité  G du  corps , se  décomposera  en  deux» 
forces , l’une  perpendiculaire  au  plan  incliné  et  di- 
rigée suivant  GE , l’autre  parallèle  à ce  plan  et  di- 
rigée suivant  GH.  Les  composantes  seront  expri- 
mées par  P .cos.  EGF,  et  P.  cos.  HGF,  la  ligne  GF 
étant  la  direction  verticale  du  poids  P ; et  à cause 
que  les  angles  EGF  et  H GF  sont  complémens  l’un 
de  l’autre,  et  qu’on  a évidemment  EGFz=BAC=at 
ces  deux  forces  seront  égales  à /L cos. a et  iLsin.*. 
La  première  exprimera  la  pression  que  supporte  le 
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plan  incliné;  quant  à la  seconde,  il  est  évident  que, 
sans  le  frottement,  elle  ferait  glisser  le  corps  le  long 
de  ce  plan  ; par  conséquent,  si  le  corps  continue  de 
rester  en  repos , il  en  faudra  conclure  qu’il  existe 
un  frottement  capable  de  détruire  la  force  P.sin.a. 

Si  nous  continuons  d’incliner  de  plus  en  plus  le 
plan  donné  sur  le  plan  horizontal , ou  si  nous  aug- 
mentons l’angle  a,  la  force  P. sin.a  augmentera  en 
même  tems,  et  au  contraire,  la  pression  P. cos. a 
et  le  frottement  du  corps  contre  ce  plan  , dimi- 
nueront; Car,  sans  connaître  le  rapport  du  frotte- 
ment à la  pression , on  ne  peut  cependant  pas  douter 
que  le  frottement  ne  doive  diminuer  quand  la 
pression  diminue.  La  composante  du  poids  P,  pa- 
rallèle au  plan  incliné,  finira  donc  par  vaincre  le 
frottement,  et  par  mettre  le  corps  en  mouvement  ; 
or,  si  l’on  fait  croître  l’angle  et  assez  lentement  pour 
qu’on  puisse  saisir  avec  exactitude  l'instant  où  l’équi- 
libre commence  à se  rompre,  et  si  l’on  désigne  par 
€ la  valeur  de  a,  qui  répond  à cet  instant,  il  est 
clair  que  la  forceP.sin.C  donnera  au  même  instant 
la  mesure  du  frottement  du  corps  contre  le  plan  in- 
cliné. Soit  donc  J"  le  rapport  de  ce  frottement  à la 
pression,  qui  est  égale  à P. cos.£,  à l’instant  dont 
nous  parlons  ; nous  aurons 

f.P.  cos.C=  P.sin.ff; 
d’où  l’on  tire y==tang.£. 

Ainsi  la  tangentfc  du  plus  grand  angle,  pour  le- 
quel un  corps  pesant  posé  sur  un  plan  incliné,  puisse 
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s’y  tenir  en  équilibre,  ou,  si  l’on  veut,  la  tangente 
du  plus  petit  angle  pour  lequel  il  commence  à glisser 
le  long  de  ce  plan , exprime  le  rapport  du  frotte- 
ment à la  pression  que  supporte  ce  même  plan. 


128.  C’est  d’après  ce  théorème  que  l’on  détermine 
par  l’expérience , la  mesure  du  frottement  des  diffé- 
rentes espèces  de  corps  solides , les  uns  contre  les 
autres.  On  a constaté  de  cette  manière  les  résultats 
suivaus  : 

i°.  Le  frottement  est  d’autant  plus  faible , que  les 
surfaces  frottantes  sont  mieux  polies. 

2“.  Il  est  plus  grand , toutes  choses  d’ailleurs 
égales , entre  des  corps  de  même  matière  qu’entre 
des  corps  de  matières  différentes. 

5°.  Les  surfaces  frottantes  restant  les  mêmes , il 
augmente  ou  diminue  dans  le  même  rapport  que  la 
pression  , c’est-à-dire,  que  l’on  trouve  l’angle  € du 
n°  précédent , indépendant  du  poids  du  corps  que 
Ton  soumet  à l’expérience. 

4°.  Enfin,  ce  poids  ne  changeant  pas,  l’étendue 
de  la  surface  frottante  n’a  aucune  influence  sur  le 
frottement.  Ainsi,  par  exemple,  un  polyèdre  dont 
toutes  les  faces  sont  également  polies,  éprouve  tou- 
jours le  même. frottement,  quelle  que  soit  la  face 
sur  laquelle  il  est  posé  ; ensorte  que  l’angle  6 reste 
le  même , quand  on  pose  ce  corps  successivement 
sur  différentes  faces. 


12g.  De  ces  deux  derniers  résultats,  on  peut  con- 
clure que  si  plusieurs  corps  pesans  sont  posés  sur 

ua 
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lui  même  plan  incliné , le  plus  petit  angle  pour  le- 
quel ils  commenceront  à glisser  sur  ce  plan , sera 
le  même  pour  tous  ces  corps,  quoique  leurs  poids 
et  l’étendue  de  leurs  surfaces  de  contact  soient  diff'é- 
rens,  pourvu  seulement  que  ces  surfaces  soient  toutes 
également  polies.  En  effet,  appelons  A et  B deux 
de  ces  corps,  et  considérons  un  troisième  corps  Ct 
qui  ait  le  même  poids  que  A et  une  surface  frot- 
tante, de  même  étendue  que  celle  de  B;  d’après  le 
troisième  résultat , l’angle  £ sera  le  même  pour  les 
deux  corps  B et  C , et  en  vertu  du  quatrième  , cet 
angle  sera  aussi  le  même  pour  A et  C;  donc  les 
deux  corps  A et  B commenceront  à glisser  pour  Je 
même  angle  d’inclinaison,  et  il  en  sera  de  même  de 
tous  les  corps  posés  sur-  le  plan  incliné.' 

i5o.  Maintenant  examinons  comment  les  condi- 
tions d’équilibre  dans  le  levier,  se  trouvent  modi- 
fiées par  le  frottement. 

Il  ne  sera  pas  question  ici  d’un  levier  géomé- 
trique , qui  consiste  en  une  ligne  reteuue  par  un 
point  fixe  ( n°  57  ) , mais  bien  d’un  levier  physique 
que  nous  supposerons  formé  par  une  barre  inflexible, 
percée  d’un  trou  cylindrique,  au  travers  duquel  on 
fait  passer  un  axe  fixe.  Nous  supposerons  aussi  que 
cet  axe  est  un  cylindre  d un  diamètre  à très-pen- 
près  égal  à celui  du  trou  ; de  sorte  que  les  sections 
du  trou  et  de  l’axe  fixe,  faites  par  un  plan  perpen- 
diculaire, à l’axe,  sont  des  cercles  dont  les  rayons 
diffèrent  très-peu  lJun  de  l’autre.  Ces  deux  cercles 
se  touchent  en  uu  point , lorsque  la  barre  s’appuie 
1.  12 
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sur  l’axe  fixe  en  vertu  des  forces  qui  lui  sont  appli- 
quées ; le  contact  physique  a sensiblement  Heu  dans 
une  petite  étendue,  de  part  et  d’autre  de  ce  point, 
et  dans  celte  étendue  , la  barre  éprouve  un  frotte- 
ment contre  la  surface  du  cylindre  fixe  , suivant 
toute  la  longueur  de  cette  surface  ; or,  il  s’agit  de 
déterminer  dans  quelles  limites  ce  frottement  peut 
empêcher  la  barre  de  tourner  autour  du  cylindre, 
quoique  les  forces  qui  la  sollicitent  ne  se  fassent  pas 
équilibre.  Afin  que  ce  frottement  ne  dépende  pas  de 
. la  position  du  point  de  contact , nous  regarderons 
les  surfaces  frottantes  comme  également  polies  dans 
toute  leur  étendue. 

Cela  posé,  soit  EFGII  ( fig.  55)  une  section  du 
levier  par  un  plan  perpendiculaire  à l’axe  fixe  ; anb  et 
a nb' , les  sections  circulaires  de  l’axe  et  du  trou,  faites 
par  ce  plan  ; n leur  point  de  contact,  et  C le  centre 
de  la  première.  Appliquons  à ce  levier,  des  forces 
P , P",  P"  j etc.,  agissant  aux  points  ni,  »if,  etc., 
suivant  les  directions  inA,  mA’,  mA",  etc. , qui  sont 
toutes  comprises  dans  le  plan  de  la  section  EFGH . 
Calculons  les  momens  de  ces  forces  P , F,  P*,  etc. , 
par  rapport  au  point  C,  en  observant  que,  dans  ce 
calcul,  on  peut,  sans  erreur  sensible , prendre  le 
point  C pour  le  centre  du  cercle  anb' , vu  le  peu 
de  différence  qu’on  suppose  entre  les  rayons  de  anb’ 
et  de  anb.  Si  nous  trouvons  la  somme  des  momens 
des  forces  qui  tendent  à faire  tourner  le  levier  dans 
un  sens,  égale  à la  somme  de  ceux  qui  tondent  à le 
faire  tourner  dans  le  sens  opposé,  il  en  faudra  con- 
clure que  la  résultante  passe  par  le  poiut  C ( iCS?); 
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par  conséquent  elle  coupera  le  cylindre  fixe,  perpen- 
diculairement à sa  surface,  et  l’équilibre  existera  sans 
que  le  frottement  y contribue.  Mais  si,  au  contraire, 
l’une  des  deux  sommes  l’emporte  sur  l’autre,  le  le- 
vier tendra  à tourner  dans  le  sens  des  forces  qui  au- 
ront donné  la  plus  grande  somme, 'et  il  n’y  aura  que 
le  frottement  qui  puisse  empêcher  ce  mouvement 
d’avoir  lieu. 

Pour  fixer  les  idées,  supposons  que  le  levier  tende 
à tourner  dans  le  sens  de  la  force  P qui  agit  suivant 
la  direction  mA , désignons  par  L , la  différence  des 
deux  sommes  de  momens,  et  imaginons  que  cette 
différence  augmente  de  plus  en  plus,  jusqu'à  ce  que 
l’équilibre  soit  sur  le  point  de  se  rompre,  si,  toute- 
fois, cette  ruptiou  n’est  pas  impossible  ; à cette  li- 
mite , les  forces  données  P,  P\  P ",  etc. , sont  en- 
core tenues  en  équilibre  par  le  frottement , qu’on 
doit  considérer  comme  une  force  tangente  au  cy- 
lindre fixe  , appliquée  au  point  de  contact  n , et  v j 
agissant  suivant  la  direction  nD , c’est-à-dire,  ten- 
dant à faire  tourner  le  levier  eu  sens  contraire  de 
la  force  P.  En  appelant  donc  F,  cette  force,  et  la 
joignant  aux  forces  données,  il  faudra  que  la  résul- 
tante de  F,  P,  P',  P",  etc. , soit  perpendiculaire  à 
la  surface  du  cylindre  fixe , ou  , ce  qui  revient  au 
même , il  faudra  qu’elle  passe  par  le  point  C ; ce 
qui  exige  que  le  moment  de  F , pris  par  rapport  à 


Ainsi , nous  aurous  L — Fh  , h étant  le  rayon  du 
cercle  anb , ou  la  perpendiculaire  abaissée  du  centre 
C sur  la  tangente  nB.  De  plus,  la  pression  que  sup- 
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porte  la  surface  du  cylindre  fixe,  et  qui  s’exerce  au 
point  de  contact  n , suivant  la  normale  nC , sera  la 
résultante  de  toutes  les  forces  F,  P,  P',  P* , etc.  : 
nous  la  désignerons  par  Q , et  comme  nous  savons 
que  le  frottement  est  proportionnel  à la  pression 
( n°  128),  nous  aurons  F=f.Q,f  étant  un  coeffi- 
cient donné  et  indépendant  des  forces  P,P',P’,e\.c.f 
appliquées  au  levier.  Substituant  celle  valeur  dans 
«elle  de  Z,,  il  vient 

L=fh.Q;  (.) 

mais  on  ne  peut  rien  conclure  de  cette  équation  , 
sans  avoir  auparavant  déterminé  la  valeur  de  Q. 

1 3 1 . Menons  donc  arbitrairement  dans  le  plan  qui 
contient  toutes  les  forces  Q,  F,  P , P',  P *,  etc.  , 
deux  axes  rectangulaires,  tels  que  Cx  et  Cy;  soient 
a,  a!,  a",  etc. , les  angles  donnés  que  font  les  direc- 
tions de  P,  P’,  P",  etc.  avec  l’axe  Cx;  €,  S",  etc.  , 

les  angles  aussi  donnés  que  font  ces  mêmes  direc*- 
tions  avec  l’axe  Cy;  a e t i,  les  angles  inconnus  qui 
se  rapportent  à la  direction  nC  de  la  force  Q , et  qui 
^ont  les  supplémens  des  angles  nCx  et  nCy  ; enfin 
<1  et  b' y les  angles  relatifs  à la  direction  nB  de  la 
force  F.  Puisque  Q est  la  résultante  de  F,  Pf  P't 
P“}  etc.  y nous  aurons 

Q.cos.a  = F.coi.a ’ -f-  P. cos. a -f-  P'.cos.*'  -J-  etc. , 

Q . cos ,bz=F. cos . b'  + P.cos.C  -|-  P'.coê.C  -f-  etc. 

Si  l’on  fait,  pour  abréger, 

P.cos.a 4-  P',  coa.*'  -f-etc.  ==  X , 

P.cos.C-f-  P'.cos.C'  -f-etc.:=lrj 
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on  aura 

Q.  cos. a — F.  cos.a'  = X , Ç.cos.6  — F.  cos.  b'  ~ Y • 

9 

et  si  l’on  appelle  R la  résultante  des  forces  P,  P', 
P*,  etc. , on  aura  aussi 

Zî*  = À'1  + F*; 

d’où  l’on  conclut,  en  employant  pour  F , sa  valeur 

fQ, 

= Ç*.[(cos.a — f.cos.a'y  •+■  (cos. 6— /.«os.6')1]. 
Mais  on  a ( n°  g ) 

cos1,  a 4-  cos1. 6=i,  cos1,  a'  + cos*.  6'  = i ; 

d’ailleurs  les  directions  nP  et  «P  du  frottement  P 
et  de  la  pression  Q,  étant  perpendiculaires  l’une  ù 
l’autre,  on  a en  outre  (u°  78)  , 

co*.«.cos.a'-t-cos.6.cos.6' :=  o; 

donc  en  vertu  de  ces  équations,  la  valeur  de  P1  se 
réduit  à 

*•  = <?*•(«  +/*); 

ce  qui  donne 

ç = --  R ..  .. 

Or,  en  représentant  par  r,  la  perpendiculaire  abaissée 
du  point  C*  sur  la  direction  de  R,  nous  aurons, 
d’après  le  théorème  du  n°  55,  L — Rr ; substituant 
ces  valeurs  de  Zj  et  Q dans  l’équation  (1) , elle  de- 
vient 
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Ce  résultat  nous  apprend  que  la  limite  où  l’équi-» 
libre  commence  à se  rompre,  dépend  uniquement 
de  la  distance  de  la  résultante  des  forces  données, 

au  point  C : tant  que  celte  distance  est  plus  petité 

« 

que  .■ , les  forces  données,  ou  leur  résultante, 

sont  tenues  en  équilibre  par  le  frottement  ; aussitôt 
que  la  mente  distance  dépasse  cette  lùnite,  les  forces 
données  l’emportent  sur  le  frottement,  et  l’équilibré 
est  rompu. 

La  valeur  de  Q fait  connaître  la  pression  que 
supporte  l’axe  fixe  ; et  l’on  voit  qu’à  raison  du  dé- 
nominateur vA  + f%}  le  frottement  contribue  tou- 
jours à la  diminuer.  Si  l’on  voulait  savoir  en  quel 
point  cette  pression  s’exerce,  il  faudrait  déterminer, 
au  moyen  des  équations  précédentes,  les  valeurs 
des  angles  a et  b : leurs  supplémens  sont  les  angles 
nCx  et  nCj,  relatifs  à la  direction  du  rayon  Cn  qui 
aboutit  au  point  de  contact  n , et  c’est  cn  ce  point 
que  le  levier  s’appuie  sur  le  cylindre  fixe. 

i3a.  La  quantité  f varie  avec  la  matière  du  levier 
et  de  l'axe  fixe , le  degré  de  poli  et  I ctendue  des 
surfaces’ frottantes.  Sa  valeur  peut  être  aussi  grande 

que  l’on  voudra  ; mais  la  fraction  — -• , sera  tou- 

. ... 

jours  plus  petite  que  l’unité;  d'où  il  suit  que  quand 

l’équiliJjrc  existe , la  distance  r de  la  résultante  R 

au  point  C * est  toujours  plus  petite  que  le  rayon 

h du  cylindre  fixe.  Ainsi  celte  force  ne  peut  être 

ternie  en  équilibre  par  le  fr  ottement  du  levier  contre 

le  cylindre  fixe,  qu’autant  que  sa  direction  vient 
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couper  ce  cylindre;  et  toutes  les  fois  que  cette  con- 
dition ne  sera  pas  remplie , on  pourra  assurer  , sans 
examiner  si  le  frottement  est  plus  ou  moins  con- 
sidérable, que  l’équilibre  est  impossible.  Mais  on  ne 
doit  pas  perdre  de  vue  que  ce  résultat  est  subor- 
donné à l’hypothèse  dont  nous  sommes  partis , 
savoir  , que  le  levier  et  le  cylindre  fixe  ne  se 
touchent  qu’en  un  seul  point,  ou  du  moins,  dans 
une  très-petite  étendue  : il  ne  serait  plus  vrai , si  le 
levier  touchait  le  cylindre  et  frottait  contre  sa  sur- 
face en  plusieurs  endroits  à la  fois. 
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CHAPITRE  VI. 

DE  L’ÉQUILIBRE  D’UN  CORPS  FLEXIBLE. 

ï33.  Si  l’on  considère  un  assemblage  de  points , 
liés  entre  eux  d'nne  manière  quelconque  et  sollicités 
par  des  forces  données,  et  que  l’équilibre  ait  lieu 
dans  ce  système,  il  est  évident  que  cet  état  ne  sera 
pas  trouble,  en  joignant  tous  ces  points  les  uns  aux 
autres  par  des  droites  inflexibles,  de  manière  à 
changer  le  corps  que  l’on  considère,  en  un  corps 
solide.  Les  conditions  d’équilibre  relatives  à un  sys^- 
tème  de  forme  invariable,  doivent  donc  se  retrouver 
parmi  celles  de  tous  les  systèmes.  Ainsi,  les  six  équa- 
tions du  n"  60  sont  nécessaires  pour  l’équilibre  de 
tout  corps  qui  ne  renferme  aucun  point  fixe  , ni 
aucun  poiut  astreint  à rester  sur  une  surface  ou 
sur  une  courbe  fixe,  quelle  que  soit  d’ailleurs  la  liai- 
son mutuelle  des  parties  de  ce  corps.  S’il  renferme 
un  point  fixe,  les  équations  (3),  (5)  et  (6)  de  ce  n°, 
seront  seules  nécessaires;  s’il  en  contient  deux  , une 
seule  de  ces  trois  équations  continuera  de  subsister  : 
car  alors,  en  joignant  les  points  du  corps  par  des 
droites  inflexibles,  celle  qui  joint  les  deux  points 
fixes, deviendra  un  axe  fixe,  autour  duquel  le  corps, 
devenu  solide,  sera  forcé  de  tourner,  et  daus  ce  cas 
«qus  savons  (n°  65)  qu’il  n'existe  plus  qu’uue 
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seule  équation  d’équilibre.  Enfin  , lorsque  le  sys- 
tème contiendra  trois  ou  un  plus  grand  nombre 
de  points  fixes , qui  ne  seront  pas  rangés  sur 
une  même  droite  , nos  six  équations  deviendront 
inutiles,  et  la  considération  du  corps  solide  ne 
fera  connaître,  dans  un  pareil  cas,  aucune  des  équa- 
tions d’équifibre  du  système  proposé;  et  effective- 
ment, trois  points  fixes,  non  en  lignes  droites,  suf- 
fisent pour  rendre  un  corps  solide,  tout- h -fait 
immobile  ; de  sorte  que  les  forces  qui  lui  sont  appli- 
quées, sont  détruites  , sans  qu’il  en  résulte  aucune 
équation  de  condition. 

Mais  outre  ces  équations  d 'équilibre  , communes 
à tous  les  systèmes , et  qui  suffisent  pour  les  corps 
solides , il  en  existe  d’autres , qui  dépendent  du 
mode  de  liaison  des  points  où  les  forces  sont  appli- 
quées, et  dont  le  nombre  augmente  à mesure  que 
ces  points  sont  plus  indépendans  les  uns  des  autres. 
C’est  la  recherche  de  ces  équations  particulières,  qui 
va  nous  occuper  dans  ce  chapitre. 

5-  I.  Équilibre  du  Polygone  funiculaire  ; équation 
de  la  Chaînette. 

1 54.  On  appelle,  en  général,  machine  funiculaire , 
tout  assemblage  de  cordes  liées  entre  elles  par  des 
nœuds  fixes,  ou  simplement  passées  dans  des  an- 
neaux qui  peuvent  couler  le  long  des  cordes.  Le 
nombre  des  cordons  qui  viennent  aboutira  un  même 
nœud,  peut  être  quelconque;  mais  pour  simplifier 
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la  qucstiori,  nous  supposerons  que  chaque  nœud 
n’assemble  jamais  que  trois  cordons,  et  en  premier 
lieu,  nous  exclurons  les  anucaux  mobiles. 

Prenons  donc  une  corde  parfaitement  flexible  et 
inextensible,  d’une  longueur  quelconque  et  dont  K 
et  Kf  (fig.  56)  soient  les  deux  points  extrêmes. 
Soient  m,  m , m , etc.,  diflërens  autres  points  de 
eette  corde  ; attachons  à ces  points  des  cordous  mht 
m'h',  m"h",  etc.,  suivant  lesquels  agiront  des  forces 
donne'es  P,  P ' , P",  etc.;  appliquons  aussi  au  point 
m,  une  force  donnée  A , agissaut  dans  la  direction 
du  cordon  Km,  et  au  dernier  des  poiuls  rn,  rn ', 
m",  etc.,  une  autre  force  donnée  A',  dirigée  vers 
le  point  K'.  Dans  l’état  d’équilibre,  la  corde  inex- 
tensible formera  un  certain  polygone , que  nous  ap- 
pellerons spécialement  le  polygone  funiculaire , et 
dont  les  sommets  seront  les  points  ou  nœuds  K,rn , 
ni,  ni, ...K".  U s’agit  de  trouver  les  conditions 
que  les  forces  données  A,  P,  P',  P’,.  . .A’,  doivent 
remplir  pour  que  cet  équilibre  soit  possible,  et  de 
déterminer  la  figure  du  polygone  qui  convient  à 
cet  état. 

Pour  découvrir  ces  conditions,  je  pars  de  ce  prin- 
cipe évident,  que  si  l’équilibre  existe,  chacun  des 
cordons  mm,  mm",  m"rnm,  etc;,  doit  être  tiré  à ses 
deux  extrémités,  par  des  forces  égales,  dirigées 
suivant  ses  prolongemens. 

Il  s’ensuit  d’abord,  que  la  résultante  des  deux 
forces  A et  P,  appliquées  au  point  m,  doit  coïnci- 
der avec  le  prolongement  mf  du  cordon  mm.  On 
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peut  donc  (n°  28)  transporter  le  point  d’application 
de  cette  fm*ce,  au  point  m situé  sur  sa  direction; 
en  la  composant  ensuite  avec  la  force  P , appliquée 
au  même  point  suivant  la  direction  m'h!,  il  faudra 
que  cette  seconde  résultante,  qui  sera  celle  des  trois 
forces  A , P , Py  coïncide  avec  le  prolongement 
rnf,  du  cordon  m'rrî  : donc  il  est  permis  de  trans- 
porter son  point  d’application,  au  point  m qui  se 
trouve  sur  sa  direction.  Je  prends  encore  la  résul- 
tante de  cette  force  et  de  la  force  P ’ appliquée  au 
même  point  m" ; j'ai  de  cette  manière  la  force  qui 
tire  le  cordon  m'm"  à son  extrémité  rn,  et  qui  doit 
être  dirigée  suivant  son  prolongement  vif.  Celte 
force  est,  comme  on  voit,  la  résultante  des  quatre 
forces  A , P,  P , P"  ; un  raisonnement  semblable 
prouverait  que  la  force  qui  tire  le  même  cordon 
à son  extrémité  mm,  et  qui  doit  coïncider  avec  l’autre 
prolongement  ni"ft  de  ce  cordon,  est  la  résul- 
tante des  forces  P",  P",. . . .A'  : ces  deux  résul- 
tantes sont  donc  égales  et  directement  opposées,  et 
par  conséquent  la  résultante  de  toutes  les  forces 
données  A , P,  P,  P,  P"t. . . .A\  est  égale  à zéro. 
On  parviendrait  évidemment  au  même  résultat,  en 
«onsidérant  les  forces  qui  agissent  aux  extrémités 
de  tout  autre  cordon. 

Ainsi,  les  forces  appliquées  au  polygone  funi- 
culaire, doivent  être  telles,  qu’en  les  transportant  en 
un  même  point  parallèlement  à elles-mêmes,  elles 
s’y  fassent  équilibre;  ce  qui  donne,  comme  on  sait, 
trois  équations  entre  ces  forces  et  les  angles  que 
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font  leurs  directions  avec  trois  axes  rectangulaires, 

mènes  par  ce  point.  Ces  équations  sont(n*  22) 

A.cos.a-{-A'  .cnt.a' +P  .cos-et^-P"  .cos.d-\-P"  .cos.d-\-etc.  —o,  \ 
^.cos.Aq-^.cos  6,+P.cos.C-f-P'.cos.C'+7>’.cos.ff"-t-etc.=o,  > (o) 
A. cos. c-f-A' ,c03.c  -f-P.cos.y-i-P .cos.y'-\-P" .cos.^''-|_etc.=o>  ) 

a,  d , a.,  a! y a', etc. , désignant  les  angles  relatifs  à l'un 
des  axes;  by  b' , £,  etc.,  les  angles  relatifs  à 

un  second  axe;  cf  ct  y , y , y , etc.  , ceux  qui  sc 
rapportent  au  troisième. 

1 35.  Lorsque  les  forces  A y P,  P' y P *, A' , 

et  les  directions  des  cordons  par  lesquelles  elles 
agissent , ne  satisferont  pas  à ces  équations,  il  sera 
impossible  qu’elles  se  fassent  équilibre  au  moyen 
du  polygone  funiculaire,  quelque  figure  que  l’on 
donne  à ce  polygone.  Mais  toutes  les  fois  que  ces 
équations  seront  satisfaites  , on  pourra  donner  au 
polygone  une  figure  telle,  que  l’équilibre  ail  lieu. 
Les  grandeurs  et  les  directions  des  forces  A , P, 
P',  P", .....A',  étant  données,  celte  figure  est 
■ , . déterminée,  et  sa  construction  résulte  de  la  suite 
de  compositions  de  forces  que  nous  venons  d’in- 
diquer. 

En  effet,  connaissant  les  directions  des  cordons 
Km  et  bm  suivant  lesquels  agissent  A et  P,  il 
m’est  facile  de  déterminer  la  grandeur  et  la  direc- 
tion de  leur  résultante.  Sur  le  prolongement  de  cette 
direction,  à partir  du  point/»,  je  porte  la  longueur 
donnée  du  cordon  mm' ; cela  fait,  j’applique  au 
poiut  rrfy  la  résultante  de  A et  P,  sur  la  ligue  mm',  et 
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la  force  P dans  la  direction  donnée  du  cordon 
ni  h'  ; je  prends  la  résultante  de  ces  deux  forces  : 
sa  direction  me  fait  connaître  celle  du  cordon 
nirri , et  je  porte  sur  le  prolongement  de  cette 
direction,  la  longueur  donnée  de  ce  cordon.  Main- 
tenant je  fais  au  point  m",  une  construction  sem- 
blable à celle  que  je  viens  d’indiquer  pour  le  point 
ni  : j’applique  en  ni , la  dernière  résultante,  sur  le 
côté  ni  ni  y et  la  force  P" } dans  la  direction  donnée 
du  cordon  ni  h";  je  compose  ensuite  ces  deux  forces 
en  une  seule,  et  c’est  sur  le  prolongement  de  celle- 
ci  que  je  porte  la  longueur  donnée  du  cordon 
tri  tri. 

Je  continue  ainsi  jusqu’à  ce  que  je  sois  parvenu 
au  dernier  des  nœuds  ni,  ni,  tri,  etc.,  qui  sera, 
je  suppose  , le  nœud  tri,  de  sorte  que  tri K'  sera  le 
dernier  côté  du  polygone.  Sa  direction  est  connue, 
puisqu’elle  représente  celle  de  la  force  ri',  et  que 
l’on  regarde  comme  données  , les  directions  de 
toutes  les  forces  A , Pf  Pt  P” y P" y P 1T,  PT,  A'-,  il  fau- 
dra donc  que  la  direction  prolongée  de  la  résul- 
tante des  deux  forces  appliquées  au  point  tri,  suivant 
le  côté  ni'/riy  et  suivant  le  cordon  ni/ir,  coïncide 
avec  la  direction  donnée  du  côté  m'K'.  C’est  en 
effet  ce  qui  arrivera  toujours  ; car  d’après  notre 
construction,  la  force  dirigée  suivant  m^ni  11’cst 
autre  chose  que  la  résultante  des  six  forces  A , Pt 
P , P’,  P",  P" y transportées  au  point  tri  parallè- 
ment  à leurs  directions  : en  la  composant  avec  la 
force  P dirigée  suivant  tti/i,  on  aura  la  résultante 
de  toutes  les  forces  données , moins  la  force  A'  ; 
or,  en  vertu  des  équations  («),  qu’on  suppose  salis' 
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faites,  cette  résultante  est  égale  et  directement  op- 
posée à la  force  A'  (n°  22);  donc  la  direction  pro- 
longée de  cette  résultante,  coïncidera  avec  la  direc- 
tion  donnée  du  cordon  triK' . 

i36.  Si  l’on  mène  par  le  point  K , les  trois  axes 
auxquels  se  rapportent  les  angles  a,  a,  a.,  etc..; 
I,  b ' , € , etc.;  c,  c ,y,  etc.;  et  si  l’on  considère  le6 
coordonnées  parallèles  à ces  axes,  des  sommets  rn, 
tri,  tri,  etc.  du  polygone  funiculaire,  il  est  évident 
que  ces  Coordonnées  seront  des  fonctions  détermi- 
nées des  valeurs  de  ces  angles,  des  intensités  des 
forces  A , P,  P',...  A',  et  des  longueurs  des  côtés  mtri, 
tri  tri , etc.  On  pourrait  calculer,  eu  fonction  de  ces 
quantités,  les  trois  coordonnées  d’un  sommet  quel- 
conque. Les  formules  générales  que  l’on  trouverait 
de  cette  manière,  serviraient,  dans  chaque  cas  parti- 
culier, à construire  directement  tous  les  sommets 
du  polygone,  ou  seulement  un  ou  plusieurs  de  ces 
points.  Mais  uous  croyons  plus  simple  de  construire 
les  différons  côtés  de  ce  polygone  successivement  et 
les  uns  au  moyen  des  autres,  ainsi  que  nous  venons 
de  l’indiquer;  et  nous  nous  dispenserons  de  rap- 
porter les  valeurs  des  coordonnées  de  ces  sommets, 
qui  ne  nous  seraient  d'aucun  usage,  et  dont  l’éxprcs- 
sion  générale  est  extrêmement  compliquée. 

157.  Quand  les  forces  données  remplissent  les 
conditions  exprimées  par  les  équations  (a),  et  que 
l’on  a donné  au  polygone  la  figure  propre  à l’équi- 
libre, on  peut  être  assuré  que  ceL  état  existe.  Alors 
chacun  des  cordons  mm , tri  tri,  tri  tri,  etc. , se  tronye 
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tiré  dans  le  sens  de  sa  longueur,  par  deux  forces 
égales  et  contraires,  appliquées  à ses  extrémités  .- 
l’intensité  commune  de  ces  deux  forces  exprime  la 
tension  que  le  cordon  éprouve  ; il  est  donc  impor- 
tant, dans  la  pratique,  de  calculer  cette  tension,  et 
de  s’assurer  par  l'expérience,  quelle  ne  dépasse  pas 
celle  qu’uu  cordon  du  même  diamètre, et  de  la  même 
matière  , peut  supporter  salis  se  rompre. 

Or,  d'après  ce  qu’on  vient  de  voir  (n°i34),  Ja 
tension  des  diflérens  côtés  du  polygone,  variera  d’un 
côté  à l’autre  : la  tension  du  côté  mm  sera  égalera 
la  résultante  des  forces  A et  P , ou  à celle  des  forces 


P",  P " .il  A'  ; celle  du  côté  mm”  sera  égale  à 


la  résultante  de  A , P el  P\  ou  à celle  de  P”,  Pm,  .... 
A'  ; et  ainsi  de  suite.  Il  sera  donc  aisé  dans  chaque 
cas  particulier,  de  déterminer  les  tensions  qu’éprou- 
vent tous  les  côtés  du  polygone , lorsque  les  gran- 
deurs et  les  directions  des  forces  A , P,  P')  P”} A' 

seront  données. 
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i38.  Si  les  points  extrêmes  K et  K'  du  polygone 
sont  fixes,  il  est  évident  que  les  forces  A et  A'  re- 
présenteront à-la-fois  les  tensions  des  cordons  qui 
aboutissent  a ces  points  , et  les  pressions  que  ces 
points  éprouvent.  Dans  ce  cas,  les  valeurs  de  A et 
A',  et  des  angles  a,  b,  c,  a',  b'}  c'y  qui  déterminent 
les  directions  des  côtés  extrêmes  du  polygone,  ne 
seront  plus  données  ; mais  on  aura  huit  équations 
pour  déterminer  ces  huit  inconnues,  savoir,  les 
équations  («),  les  équations  ( n^S  ) 
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et  trois  nouvelles  e'quations  résultant  de  ce  que  \i. 
position  des  points  fixes  K et  K'  est  donnée.  En 
effet,  les  valeurs  des  coordonnées  du  point  K',  pa- 
rallèles aux  axes  menés  par  le  point  K , seront 
données  ; égalant  doue  ces  valeurs  aux  expressions  > 
des  coordonnées  de  K',  calculées  comme  ou  vient 
de  l’indiquer  ( n*  i3G),  il  en  résultera  les  trois 
équations  dont  nous  parlons. 

On  formera  sans  peiue  ces  trois  équations,  dans 
les  cas  particuliers  où  le  nombre  des  côtés  du 
polygone  sera  peu  considérable.  Je  crois  inutile  d’en 
donner  ici  aucun  exemple  ; seulement  Je  ferai  re- 
* marquer  que  quelles  que  soient  les  intensités  et  les 
directions  des  forces  qui  agissent  sur  un  polygone 
funiculaire,  attaché  à deux  points  fixes,  l’équilibre 
est  toujours  possible , puisqu’alors  on  a autant  de 
quantités  indéterminées  A , A ',  a,bt  c,a,  b',c,  que 
d’équations  de  conditions  à satisfaire  ; en  sorte  qu’il 
ne  reste  aucune  équation  entre  les  forces  données  , 
et  les  angles  qui  déterminent  leurs  directions. 

i39.  Soit  que  les  points  extrêmes  du  polygone 
soient  fixes , ou  qu’ils  soient  libres , si  l’un  ou  plu- 
sieurs des  nœuds  m,  ni,  m"i  etc.  sont  remplacés  par 
des  anneaux  mobiles , cette  circonstance  donnera 
lieu  à de  nouvelles  conditions  d’équilibre.  Suppo- 
sons, par  exemple , que  ni  soit  un  anneau  mobile , 
qui  puisse  glisser  le  long  du  cordon  m'nim " ; il  est 
clair  que  dans  ce  mouvement ’la  somme  des  dis- 
tances mm"  et  nim",  du  point  m"  aux  points  ni  et  m*, 
restera  constante;  or,  si  l’équilibre  existe,  cet  état 
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ne  sera  pas  troublé  en  rendant  fixes  ces  deux  der- 
niers points;  mais  alors  le  point  m"  sera  évidemment 
dans  le  même  cas  que  s’il  était  astreint  à rester  sur 
la  surface  d’un  ellipsoïde  de  révolution , dont  m'  et 
rnm  sont  les  deux  foyers , et  dont  le  grand  axe  est 
égal  à la  longueur  donnée  du  cordon  •m'nim"  : donc 
ce  point  ne  peut  rester  en  équilibre  ( n®  a5  ) , à 
moins  que  la  force  À P*  qui  lui  est  appliquée,  ne  soit 
perpendiculaire  à cette  surface  ; d'où  il  suit , d’après 
une  propriété  connue  de  l’ellipse  , que  la  direction 
de  cette  force  doit  couper  en  deux  parties  égales 
l’angle  des  deux  rayons  vecteurs  mm’  et  nimm. 

Lors  donc  qu’en  exécutant  la  construction  du 
n°  i35,  on  sera  parvenu  à un  anneau  mobile,  tel 
que  m’,  et  que  l’on  aura  pris  la  résultante  des  deux 
forces  dirigées  suivaut  m’m  et  mit’,  ce  qui  fera  con- 
naître la  direction  du  cordon  m’rnm  ; si  l’on  trouve 
que  les  angles  h’m’m'  et  h’m’m * ne  sont  pas  égaux 
entre  eux , il  en  faudra  conclure  que  l'équilibre 
n’existe  pas.  En  général , il  faudra  que  la  direction 
du  cordon  h’m"  , attaché  à l’anneau  mobile  m’,  ne 
soit  pas  donnée  d’avance  , afin  qu’on  puisse,  en  la 
déterminant  d’une  manière  convenable  , remplir  la 
condition  de  l’égalité  des  deux  angles  h’m’m'  et 
h’m’rnm. 

On  peut  observer  que  dans  l’état  d’équilibre,  les 
tensions  des  cordons  adjacens  à un  anneau  mobile 
seront  égales  entre  elles.  Cela  résulte,  comme  il  est 
facile  de  le  voir,  de  ce  que  ces  deux  cordons  font 
des  angles  égaux  avec  la  force  appliquée  à cet  an- 
neau ; et  d’ailleurs  cette  égalité  de  tension  est  évi- 
i-  1 5 
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dente  en  elle-même,  puisque  dans  ce  cas,  les  deux 
cordons  n’en  forment  plus  qu’un  seul , qui  doit  né- 
cessairement éprouver  la  même  tension  dauç  toute 
son  étendue. 

i4o.  Ce  que  nous  disons,  relativement  à un  an- 
neau oliligé  de  glisser  le  long  d’un  Cl  inextensible, 
peut  s’étendre  à tous  les  points  d’un  système  en 
équilibre,  quelle  que  soit  la  liaison  de  ces  points 
entre  eux.  On  ne  troublera  pas  cet  équilibre  en 
fixant  tous  les  points  du  système,  excepté  un  seul  : 
or,  si  la  liaison  de  ce  point  avec  les  autres  est  telle 
qu’il  puisse  encore  décrire  une  surface  ou  seule- 
ment une  ligne  courbe,  autour  de  ces  points  fixes  , 
il  est  évident  que  le  point  mobile  sera  dans  le  meme 
cas  que  si  la  surface  ou  la  ligne  courbe  existait  réel- 
lement ; par  conséquent  la  direction  de  la  force  qui 
lui  est  appliquée , doit  être  normale  à cette  surface 
ou  à cette  ligne. 

Concluons  donc  que  dans  tout  système  en  équi- 
libre , la  force  appliquée  à chaque  point  du  système , 
est  perpendiculaire  à la  swface  ou  à la  courbe  sur 
laquelle  ce  point  serait  obligé  de  rester,  si  tous  les 
autres  points  auxquels  il  est  lié , étaient  regardés 
pour  un  moment  comme  des  points  fixes . 

Quand  cette  condition  relative  à la  direction  des 
forces  et  à la  liaison  des  parties  du  système  n’est  pas 
remplie,  on  peut  être  certain  que  l’équilibre  n’exisle 
pas;  mais  elle  ne  suffit  pas,  à elle  seule,  pour  as- 
surer l’équilibre  du  système. 

141.  Considérons  maintenant  le  cas  particulier  où 


Digitized  by 


Google 


LIVRE  I.  STATIQUE.  * ,95 

toutes  les  forces  P,  P',  P ",  etc. , appliquée's  au  po- 
lygone fùuiculaire,  sont  des  poids,  et  où  les  deux 
points  extrêmes  K et  K'  sont  supposés  fixes.  Pour 

plus  de  simplicité,  supposons  aussi  qu’il  ne  se  trouve 
aucun  anneau  mobile  parmi  les  nœuds  m,  m',  m",  etc. 

Dans  ce  cas  , J’équilibre  est  toujours  possible 
( n°  i58  );  et  pour  déterminer  la  figure  du  polygone 
qui  convient  à cet  étal,  j’observe  d'abord  que  tous 
ses  côtés  seront  dans  un  même  plan,  savoir,  dans 
le  plan  vertical  mené  par  les  deux  points  donnés  K 
et  K'  ( fig.  37  ).  C’est  ce  qu’il  est  facile  de  conclure 
de  la  construction  du  n°  i35;  car,  d’après  cette 
construction , les  trois  cordons  qui  aboutissent  à 0 
chacun  des  nœuds  m,  m',  ni’,  etc. , sont  dans  un 
même  plan;  or,  ici  le  plan  des  cordons  Km , hm 
et  mm',  est  vertical , puisqu’il  renferme  la  ligne  ver- 
ticale hm,  direction  du  poids  P;  le  plan  des  cor-  0 
dons  mm,  h'm'  et  mrn"  est  de  même  vertical , à cause 
de  la  verticale  h'm,  direction  du  poids  P'  : ces  deux 
plans  verticaux  ayant  une  ligne  nun  commune,  coïn- 
cident nécessairement  ; donc  les  trois  côtés  Km,  mm 
et  m’m" sont  dans  un  même  plan  vertical.  On  prouvera 
de  même  que  tous  les  autres  côtés  du  polygone  sont 
contenus  dans  ce  plan. 

Cela  posé,  je  mène  dans  ce  plan  et  par  le  point 
K , les  deux  axes  Kx  et  Ky,  auxquels  se  rapportent 

les  angles  a,  a,  a',  a", a" ; h,  £,  C,  £â, b',  du 

n°  1 54  ; alors  tous  les  angles  c,  y,  y’,  y", c‘ , sont 

droits;  et  si  nous  prenons  l’axe  Ox  horizontal,  et 
l’axe  Oy  vertical  et  dirigé  dans  le  sens  de  la  pesan- 
teur , les  angles  a,  a.',  et,  etc.,  seront  aussi  droits  , 
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et  les  angles  Q,  C,  £*,  etc.,  seront  nuis.  Les  équa- 
tions du  n°  cité  se  réduisent  donc  à deux,  savoir  : 

A.  cos. a -f-  A' . cos. a =•  o, 

A.  cos.  b -f-  A'  .coi.b'  -j-  n =o  , 

Il  désignant  la  somme  des  poids  P , P',  P"}  etc. 

Soit  aussi  T la  tension  d'un  côté  quelconque  du 
polygone.  Si  nous  considérons  cette  force  comme  , 
appliquée  à l’extrémité  de  ce  côté , la  plus  voisine 
du  point  A;  que  nous  représentions  parn,  l’angle 
que  fait  sa  direction  avec  l’axe  horizontal  ; par  c, 
celui  que  cette  direction  fait  avec  l’axe  vertical  ; par 
t p,’la  somme  des  poids  suspendus  au  polygone,  de- 
puis le  point  K jusqu’à  celte  première  extrémité 
inclusivement  : la  force  T sera  la  résultante  de  la 
force  A et  du  poids  p ( n°  157  ) ; par  conséquent 
on  aura 

T. cos. u = A .cos. a , 

ÜT.cos.v  = A .cos. b -f-  p. 

Si  au  contraire  on  regardait  la  force  T comme  ap- 
pliquée à l’autre  extrémité  du  côté  dont  elle  exprime 
la  tension , sa  direction  serait  opposée  à celle  qu’elle 
avait  d’abord  ; de  sorte  qu’il  faudrait  remplacer  les 
angles  u et  v par  leurs  supplémens  ( n°  7 );  mais 
alors  elle  serait  la  résultante  de  la  force  A'  et  du 
poids  n — p , et  l'on  aurait 

— T.  cos.u  = A .cos. a’, 

— F . cos.  v = A .cos.  b'  -f-  n — p’, 

résultat  qui  s’accorde  avec  le  premier,  en  vertu  des 
équations  (b). 


Digitized  by  Google 


LIVRE  F.  STATIQUE.  197 

Au  moyen  de  ces  valeurs  de  T. cos.it  et  P.cos.v, 
on  déterminera  immédiatement  la  tension  et  la  di- 
rection de  chaque  du  polygone  , quand  les  va- 
leurs des  inconnues  A , A',  a,  a',  b,  b ',  auront  été 

calculées,  comme  il  a été  dit  précédemment  (n°  1 38). 

« 

14a.  C’est  un  problème  curieux  de  déterminer  la 
courbe  que  forme  , dans  l’état  d’équilibre  , une 
chaîne  pesante  et  parfaitement  flexible , suspendue  à 
deux  points  fixes  par  ses  extrémités.  On  nomme  cette 
courbe  la  chaînette.  Il  nous  est  facile  actuellement 
d’en  trouver  l’équation  , en  observant  que  tout  ce 
qui  a été  dit  dans  le  n°  précédent,  étant  indépendant 
du  nombre  et  de  la  grandeur  des  côtés  du  polygone, 
doit  encore  subsister  quand  ce  nombre  devient  in- 
fini et  cette  grandeur  infiniment  petite. 

Décomposons  donc  la  chaîne  pesante,  suspendue 
aux  deux  points  fixes  K et  K’  ( fig.  38  ) , en  une 
infinité  de  parties , et  regardons  P,  P/,  P",  etc.  , 
comme  les  poids  de  ses  élémens;  p sera  le  poids 
d’une  portion  delà  chaîne,  commençant  au  point  AT 
et  finissant  au  point  quelconque  n ; et  si  nous  sup- 
posons la  chaîne  homogène  et  d’une  égale  épaisseur 
dans  toute  son  étendue,  ce  poids  sera  proportionnel 
à la  longueur  de  cette  portion  de  chaîne;  de  sorte 
que  nous  aurons  p = hs , s représentant  l’arc  de 
courbe  Kn,  et  ôun  coefficient  constant.  Ce  coeffi- 
cient exprime  dans  chaque  cas  particulier,  le  poids 
donné  d’une  portion  de  la  chaîne,  d’une  longueur 
égale  à l’unité. 

D’après  cette  décomposition,  la  chaînette  se  trouve 
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remplacée  par  un  polygone  «l'une  infinité  de  côtes 
infiniment  petits.  Celui  qui  se  trouve  à l’extrémité 
de  l’arc  s,  éprouve  la  tension  Z^qui  s’exerce  suivant 
le  prolongement  de  ce  côté , lequel  prolongement 
n’est  autre  chose  que  la  tangente  à la  courbe  au 
point  n.  Ainsi  les  valeurs  de  T.cos.u  et  T . cos.e, 
«lu  n°  précédent,  nous  feront  connaître  la  direction 
«le  celle  tangente  et  la  tension  qui  a lieu  à l'extré- 
mité* de  l’arc  s.  Si  donc  nous  prenons  dans  le  plan’ 
de  la  chaînette , l’axe  horizontal  Kx,  pour  celui  des 
abscisses,  et  l’axe  vertical  Ky , pour  celui  des  or- 
données; que  nous  représentions  par  x et  y,  l’abs- 
cisse et  l’ordonnée  du  point  n,  et  que  nous  suppo- 
sions la  ligne  nt , tangente  à la  courbe  au  point  n, 

• «/y 

le  coefficient  différentiel  exprimera  , comme  on 

sait,  la  tangente  de  l’angle  K tn  ; mais  à cause  que 
celte  ligne  nt  représente  la  direction  de  la  force  T, 
qui  est  déterminée  par  les  angles  a et  t>,  cette  tan- 
gente est  aussi  égale  an  rapport  or,  les  va- 

leurs «le  7\cos.e  et  U.cos.m  ilonnent,  en  y subs- 
tituant hs  à la  place  de  p , et  divisant  l’une  par  l’autre, 

eos.v A .cas.  b -f-  fis 

cos. u - A. cos. a ’ 

on  aura  donc 

«/y  cos  .v  A . cos . b -+-  h s 

dx  cos. u A. cos. a ‘ 

d’où  l’on  tire 

A . coe .a.dy  — A . cos . b . dx  — hs . dx . 
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Soit  K a,  la  tangente  au  point  AT, et  faisons  jyKa=c, 
y K a = 1 oo°  — c ; nous  aurons  cos . a = — cos . c , 
cos  .b  — — sin.c;  car  la  force  A est  dirigée  suivant 
le  premier  côté  infiniment  petit  de  la  courbe  ou 
suivant  sa  première  tangente , et  elle  agit  dans  le 
sens  du  prolongement  Ko!  de  cette  tangente  ; de 
sorte  que  les  angles  a et  b , qui  déterminent  sa 
direction  par  rapport  aux  axes  Kx  et  Kj,  sont  x.Ka.' 
et  jKa\  supplémens  de  xKo.  et  j'Ka;  d’où  il  suit 
que  cos. a et  cos. b sont  égaux  et  de  signes  con- 
traires à cos  .c  et  sin.c.  Employant  donc  1 angle  c,  ' 
au  lieu  des  angles  a et  b , l'équation  précédente 
deviendra 

A.  sin.c.  dx  — A.cot.c.dy  = hs.dx.  (i) 

C’est  l’équation  de  la  chaînette  que  nous  nous  pro- 
posions de  trouver.  A et  c sont  des  côns’tantes  in- 
connues , dont  nous  allons  bientôt  déterminer  les 
valeurs. 

i45.  La  tension  T en  un  point  quelconque  n de 
cette  courbe,  sera  donnée  par  l’équation 

T 2 = A*  — a Ahs . sin . c 4*  h's* 

que  l’on  obtient  en  ajoutant  les  carrés  des  valeurs  de 
T. cos. u et  y.cos.t'  du  n°  141 , et  observant  que 
cos.ô= — sine.  On  voit  par  là  que  la  constante  A 
exprime  la  tension  au  point  K , où  s=±=o;  c’est-à- 
dire  , la  pression  que  supporte  ce  point  fixe  ; ce  que 
nous  savions  déjà.  On  voit  aussi  que  la  tension  est 
variable  d’un  point  à l’autre  de  la  chaînette  ; et  si 
l’on  cherche  la  plus  petite  valeur  de  T , au  moyen 
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dT* 

de  l’équation -j~  = o,  on  trouve  qu'elle  répond  a 


ds 


A .sin.c 


, el  qu'elle  est  égale  à ^.cos.c. 


En  substituant  cette  valeur  des,  dans  l'équation  (i), 
il  vient  c[y~  o ; d’où  l’on  conclut  que  la  plus  petite 
tension  A . cos . c,  a lieu  au  point  où  la  tangente  à la 
chainettc  est  horizontale,  c’est-à-dire,  au  point  le 

plus  bas  de  cette  courbe. 

% ».  ».  • 

1 44*  D’équation  (i)  prend  une  forme  plus  simple, 
lorsqu’on  y fait  disparaître  l’arc  s.  Pour  cela , je 
diflércntie  cette  équation  en  y regardant  dx  comme 
constant;  à cause  de  ds  = \'dx'-\-dj*y  je  trouve 


— A.  cos.  c.  d'y  = h . \/ dx'  -f-  dy' . dx  ; 


multipliant  de  part  et  d’autre  par 

— A .cos.c.dy.iPy  _ 


*L 


, il  vient 


ÿ dx 1 -f-  dy* 

A.  cos. c.d.  v/ùx1  -f- dy'  =zhdydx  ; 


ydx'+dy' 
et  en  intégrant 

— A.  cos . c.  \/ d.i  - -f-  dy'  = hydx  -f-  Cdx-} 

C étant  une  constante  arbitraire. 

•Pour  la  déterminer,  j’observe  qu’au  point  K , on 
z j =o;  ce  qui  réduit  cette  dernière  équaliou  à 

— A.  cos  .c.  \/  dx*  -ydy'x^Cdx  } 

« • . dy  ... 

mais  eu  ce  point,  on  a aussi  = tang.c;  u vient 
donc 

C = — A.coa.c.  y' i -f-  tang1. c = • — A. 
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Ainsi  l’on  a pour  l'équation  différentielle  de  la  chaî- 
nette 

A.cos.c.  \/  djs'  -J-  dy‘  — (A  — h y) . dx.  (a) 

Si, d’après  celte  équation,  on  détermine  son  point 
le  plus  bas,  en  faisant  dyz=  o,  on  trouve  que  ce 
point  répond  à 

A.  ( i — cos .c) 

y= h = 

On  peut  aussi , en  éliminant  dy  entre  les  équa- 
tions (i)  et  (a),  déterminer  la  valeur  de  s en  fonc- 
tion de^\  Cette  élimination  donne 

A.t\n.c  \/(A — h\Y  — A',  cos*. c 

S~~h + h 

Il  faudra  prendre  le  signe  supérieur  du  radical,  de- 
puis y o , jusqu’à  ce  qùe  ce  radical  soit  nul,  ce 
qui  a lieu  au  point  le  plus  bas  de  la  courbe;  au-delà 
de  ce  point , on  prendra  le  signe  inférieur. 

1.45.  Cette  valeur  de  s nous  montre  qne  la  chaî- 
nette est  une  courbe  rectifiable.  Pour  achever  d’en 
déterminer  la  nature , il  faut  trouver  son  équation 
en  quantités  finies  , ou  l’intégrale  de  l’équation  (2). 
Or,  en  la  résolvant  par  rapport  à dx , il  vient 

j dr  A.  cos.c.dy 

\/  (A  — hy")'  — A" . cos  * %c 

et  comme  l’abscisse  x esMoujours  croissante,  il  est 
évident  qu’on  devra  prendre  le  signe  supérieur  tant 
que  la  différentielle  dy  sera  positive,  ou  depuis  le 
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point  K jusqu’au  point  le  plus  bas  de  la  courbe  : 
au-delà  de  ce  point,  djr  devient  négative;  de  sorte 
qu’il  faudra  prendre  le  signe  inférieur,  pour  que  dx 
reste  positive.  Cette  valeur  de  dx  peut  s’intégrer  par 
les  règles  connues,  en  conservant  le  double  signe: 
en  effectuant  l’intégration,  on  trouve 

x=C-\r  C^'C . log . \_A  — hyq r ( A—hy)* — A * . cos* . r3  ; 

C'  étant  une  constante  arbitraire.  Comme  on  a x=o 

* 

et^=o,  au  point  Al,  et  qu’en  ce  point  le  radical 
doit  être  pris  avec  le  signe  supérieur,  il  vient,  pour 
déterminer  <7, 

/v  . A.cos.c  . - . . . _ 

o=C/  -j ^ . log . {A — ^.sin.c). 


Eliminant  Cette  constante,  on  a 


A .cos. c . (A—  hypç;  y/  {A  — hyf  — A\r'K\c 


yf.cos.c  , /. 

'=  °8  v 


A (1  — srn.c) 


)■ 


Cette  équation  fait  voir  que  la  chaînette  est  une 
courbe  transcendante,  du  même  ordre  que  la  loga- 
rithmique. Elle  donne  pour  l’abscisse  du  point  le 
plus  bas.. 


A.  cos  .c 


.log. 


uos.c 
i — - sin.c 


146.  On  peut  mettre  l’équation  de  la  chaînette 
sous  une 'forme  plus  simple,  en  la  résolvant  par 
rapport  à y.  En  effet , en  passant  des  logarithmes 
aux  nombres,  désignant  par  e la  base  des  loga- 
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rilhmes  dont  le  module  est  égal  à l’unité,  et  faisant , 


pour  abréger. 


A.  cos.c 


= ô;  on  trouve 


Sx  A — hy  __  V (A  — hyY  — A‘.  cos» . c 

e A(i  — sin.c)  *"  A(  i — fin . c) 

ou  bien  , en  élevant  les  deux  membres  au  carré , 
pour  faire  disparaître  le  radical 


nQx 


(i  — âin . c)-* 


— O; 


A(  i — sin.c) 
d’où  l’on  tire 

v—  f.[ i — î(i  — sin.c). eGr—  ;.(i  4-  sin.c). e 9-r]. 

147.  Il  nous  reste  encore  à déterminer  les  valeurs 
de  A et  o y qui  dépendent  de  la  position  du  point  À', 
par  rapport  au  point  K.  Nous  supposerons,  pour 
plus  de  simplicité  , que  les  deux  points  de  suspen- 
sion sont  dans  une  même  droite  horizontale.  11  est 
clair  que  les  deux  branches  de  la  chaînette , com- 
prises entre  le  point  le  plus  bas  et  ces  deux  points, 
devront  être  semblables;  de  sorte  que  l’arc  compris 
entre  le  point  K et  le  point  le  plus  bas  , sera  la 
moitié  de  la  longueur  entière  de  la  chaîne  donnée, 
et  que  l’abscisse  du  point  le  plus  bas  sera  aussi  la 
moitié  de  la  distance  du  point  À'  au  point  K.  Soient 
donc  l et  ï celte  longueur  et  cette  distauce  ; nous 
aurons,  d’après  les  valeurs  qu’on  vient  de  trouver 
pour  cet  arc  et  pour  cette  abscisse  ( n°‘  i43  et  i4^  )» 


A. sin.c  . „ A. cos.c  , cos.c 

i-r- 


«*• 


* 
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d’où  l’on  lire 

t COS . C . C09.C 


Cette  équation  servira  à déterminer  l’angle  c.  Comme 
elle  est  transcendante , on  ne  pourra  la  résoudre  que 
par  approximation.  Quand  la  valeur  de  csera  connue, 
on  aura  celle  de  A , au  moyen  de  l’une  des  deux 
équations  précédentes. 


148.  Si , au  lieu  d’une  chaîne  pesante,  il  s’agissait 
d’un  fil  parfaitement  flexible  dont  tous  les  points 
fussent  tirés  par  des  forces  variables  en  intensité  et 
en  direction,  nous  pourrions  encore  déterminer  la 
courbe  qu’il  for  me  dans  l'état  d’équilibre,  en  le  consi- 
dérant toujours  comme  un  polygone  d'une  infinité  de 
côtés  infiniment  petits.  Cette  courbe  sera,  en  général, 
à double  courbure,  etpourla  déterminer,  il  faudra 
trouver  ses  deux  équations.  Soient  donc  as,  y,  s,  les 
coordonnées  du  point  quelconque  n , parallèles  à 
trois  axes  rectangulaires,Ynenés  par  le  point  K , qui 
sera,  comme  précédemment  ( fig.  58),  le  premier 
point  de  la  courbe;  soit  n'  le  point  infiniment  voisin 
de  «,  qui  répond  aux  coordonnées  y-\-dyt 

désignons  par  s l’arc  Krt  : les  projections  de 
l’élément  ds  ou  du  côté  nri  de  cette  courbe,  sur  les 
trois  axes  des  x,  des  y'  et  des  s,  sont  évidemment 
les  diflerentielles  dx,  dy  et  dz\  par  conséquent  les 

rapports  -J-,  exprinient  les  cosinus  des  angles 

que  fait  cet  élément  avec  les  mêmes  axes,  ou  , ce 
qui  est  la  meme  chose,  les  cosinus  des  angles  que 
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fait  la  tangente  mit',  à la  courbe  au  point  n,  avec 
ces  a$es,  car  cette  tangente  est  le  prolongement  in- 
défini du  côté  nri.  La  tension  que  ce  côté  éprouve 
est  une  force  T,  dirigée  suivant  son  prolongement 
nt , et  égale  à la  résultante  de  toutes  les  forces  ap- 
pliquées au  polygone,  depuis  le  point  K,  jusqu’au 
point  n ( n*  157  ) ; les  composantes  de  celte  tension, 

parallèles  aux  axes,  seront  donc  — T.  — T. 

— ^ ’ cTc  ’ et  en  e8a^ant  ces  quantités  aux  sommes 

des  composantes  de  toutes  les  forces  qui  sollicitent 
l’arc  Kn , on  formera  trois  équations  qui  détermi- 
neront la  tension  T et  la  nature  de  la  courbe. 

Or,  quelles  que  soient  les  forces  appliquée*  à 
chaque  point  de  celte  courbe  , on  peut  les  réduire 
à trois,  parallèles  aux  trois  axes  des  coordonnées  ; 
leurs  intensités  varieront  d’un  point  à un  autre;  mais 
dans  l’étendue  d’un  mé^e  élément , on  pourra  les 
regarder  comme  constantes  ; et  alors  les  forces  qui 
agissent  sur  cet  élément  seront  proportionnelles  à 
sa  longueur.  Représentons  donc  par  Xds , Y ds  , 
Zds , les  forces  parallèles  aux  axes  des  x,  des  y et 
des  z,  qui  agissent  sur  l’éleraent  ds  ; de  manière 
que  x,y  et  z soient  des  fonctions  données  de  x , 
y,  z : les  intégrales  f Xds,  f Yds,  fZds,  prises  de- 
puis le  point  K jusqu'au  point  n , exprimeront  les 
résultantes  des  forces  parallèles  à ces  axes,  qui  agis- 
sent sur  l’arc  Kn;  mais,  outre  les  forces  appliquées 
h tous  les  points  de  la  courbe  et  données  en  fonc- 
tion de  leurs  coordonnées,  il  faut  encore  supposer 
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des  forces  particulières , agissant  aux  deux  points 
extrêmes,  et  necessaires  pour  l'équilibre.  Je  désigne 
par  A , la  force  qui  agit  au  poiut  À , et  par  a , b,  c, 
les  angles  que  fait  sa  direction  avec  les  axes  des 
X)J>  z>  ses  composantes  seront  A .cos.  a,  A .cos. b , 
A. cos. c , et  l’on  devra  les  ajouter  aux  intégrales 
/Xds,fYds,fZds , pour  avoir  les  valeurs  complètes 
des  composantes  de  la  tension  T.  Ainsi  l’ou  aura 


* 


— T.  -y- ■=.  A . cos . a -+•  fXds , 

as 

— T.  -J-  = A.  cos.  b + fYds , 

— T --t-  — A.  cos.c  -f-  fZds. 


{b) 


En  éliminant  T , entre  ces  c'quatîons  , on  obtient 
les  deux  équations  de  la  courbe , savoir  : 


cLv A.  cos. a-\-fXds  dv A .cos. b-\- fYds 

cl  z A .cos.c-Y-JZds*  dz  A .cot.c fZds' 

Quant  à la  valeur  de  T , on  la  trouve  en  ajoutant 
les  carrés  des  équations  (6)  , et  observant  que 
ds,‘=(Lci-)-dj*-j-dzi  ; ce  qui  donne 

T*=.  (_A.cos.a+fXds)%-\-{A.co*.b-YfYdsy-b{Acos.c-Y-fZd\) 

i/\Ç).  Comme  les  intégrales  qui  entrent  dans  les 
équations  (c)  , s’évanouissent  au  point  K , il  s’en- 
suit qu’on  a , en  ce  point  , 

— T.^—A.cos.a,  — T.^-=A.cos.b , -rT.^  ■=  A.cos.c -, 
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d’où  l’on  conclut  que  la  force  A est  égale  à la 
tension  qui  a lieu  au  point  A,  et  dirigée  suivant  le 
prolongement  Ka!  de  la  tangente  en  ce  point.  C’est 
ce  qu’on  pouvait  prévoir,  d’après  le  n°  i35,  où 
l’on  a vu  que  la  force  A exprime  la  tension  du 
premier  côté  du  polygone  , et  que  sa  direction 
dé^rmine  celle  de  ce  côté,  qui  devient  la  direc- 
tion de  la  première  tangente  , quand?  le  polygone 
se  change  en  une  courbe. 

K'  étant  le  dernier  point  de  la  courbe , appelons 
S , S\  S’y  les  valeurs  des  intégrales  fXds , fYds  , 
fZds,  prises  depuis  le  point  K,  jusqu'au  point  K' 
c’est-à-dire,  dans  toute  l’étendue  de  la  courbe; 
les  équations  (b)  deviendront  au  point  K\ 

— T . ^ = A. cos . a -f-  S , 

as 

— T.^-=.A.  cos. &+S', 
as 

— T.^=A.cos.c  + S‘- 
. - as 

De  plus,  désignons  par  A',  la  foree  particulière 
qui  agit  au  point  K',  et  par  a y b cy  les  angles  que 
fait  sa  direction  avec  les  axes  des  x , y , z.  Cette 
force  sera  égale  à la  tension  qui  a lieu  au  point 
À',  et  elle  agira  suivant  le  dernier  côté  de  la  courbe, 
ou  suivant  la  tangente  extrême  KÇ'  ; on  aura  donc 
au  point  K',  en  décomposant  la  force  A'  suivant 
les  axes  , 

T.^=A'.co3.a',  T.^-J’.ços.b',  T.~=A.co>.c\ 


» 
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Ajoutant  ces  équations  aux  précédentes  , il  vient 

A . cos. a A! . cos. cl  -J-  S — o , 

A.cch . b -{-A',  cos. 6'  -J-V  = o, 

A .cos.c  .cos.c'  -f-S"  — o. 

Ces  équations  sont  ce  que  deviennent  cclle%dti 
n°  1 34,  quafed  le  polygone  se  change  en  une  courbe. 
Lorsque  les  points  K et  K'  sont  libres  , et  que  les 
forces  A et  A'  sont  données  en  grandeur  et  en 
direction , il  est  nécessaire  qu’elles  satisfassent  à 
ces  équations , pour  que  l’équilibre  existe  ; lors- 
qu’au contraire  les  points  K et  K'  sont  fixes  , les 
forces  A et  A'  expriment  les  pressions  inconnues 
qu’ils  supportent,  et  les  équations  (a')  sont  au 
nombre  de  celles  qui  doivent  servir  à déterminer 
les  huit  inconnues  A , A',  a,  b,  c , a\  b'}  c'  (n®  i38.) 

i5o.  Toutes  les  fois  que  les  trois  quantités  X,  Y, 
Z seront  données  en  fonction  de  l’arc  s , les  inté- 
grales fXds,  fiels,  fZds  , pourront  s’obtenir  im- 
médiatement. C’est,  par  exemple,  ce  qui  arrivera 
dans  le  cas  d’une  chaîne  pesante,  dont  l’épaisseur 
varie  suivant  une  loi  donnée  ; ce  qui  comprend 
comme  cas  particulier  , le  cas  d’une  épaisseur 
constante  , que  nous  venons  de  traiter  , et  sur  le- 
quel il  serait  superflu  de  revenir.  Mais  , en  gé- 
néral, les  valeurs  de  X,  Y,  Z,  seront  données  en 
fonctions  de  x , y , z , et  pour  intégrer  les  for- 
mules Xds , Yds , Zds  , il  y faudra  substituer,  à 
la  place  de  ces  trois  variables  , leurs  valeurs  en 

fonction 


* 
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fonction  dè  la  seule  variable  s ; substitution  qui 
suppose  que  l’on  connaît  déjà  les  deux  équations 
de  la  courbe.  11  est  donc  nécessaire  , pour  faire 
usage  des  équations  (b),  de  les  délivrer  des  trois 
intégrales  f Xds , f Yds  ,JZds , qu’elles  renferment  ; 
or,  en  les  différentiant , il  vient 


— dT.^  — T.d.^  = Xds, 
ds  ds 


-.dT.ÿ  — T.d.¥  = Yds, 
ds  ds 


dz 


-dT.^-T.d.~=Zds. 


Ajoutant  ces  équations,  après  avoir  multiplié  la 
première  par  la  deuxième  par  ^ , et  la  troi- 
sième par  on  trou^;  que  leur  somme  se  réâuit  à 
— dT—  Xdx  + Ydy  + Zdz , (O 

l 

à cause  que  l’on  a 

et  par  conséquent 

dx  , dx  . dy  , dy  dz  dz 
^■Ts+Ts^ds+d-y11-^0- 

En  éliminant  dT  entre  les  équations  (b')f  on  trouve 
I.  l4 


Digitized  by  Google 


3io  TRAITÉ  DE  MÉCANIQUE. 
Maintenant  , si  l’on  prend  la  valeur  de  T dans 
chacune  de  ces  deux  équations , et  qu'on  la  substi- 
tue dans  l’équation  (</) , on  obtiendra  les  deux  équa- 
tions de  la  courbe  , délivrées  du  signe  J , mais 
différentielles  du  troisième  ordre,  et  que  nous  nous 
dispenserons  d’écrire. 

I.orsque  la  formule  Xdx-+-  Y dy-\-Zdz  sera  une 
différentielle  complète  d’une  fonction  des  trois  va- 
riables x,  y , z , vegardées  comme  indépendantes  , 
l’équation  (c')  donnera  immédiatement,  en  intégrant 
cette  formule  , la  valeur  de  T',  et  en  substituant 
cette  valeur  dans  les  deux  dernières  équations,  on 
aura  celles  de  la  courbe , qui  seront  seulement  dif- 
férentielles du  second  ordre.  Leurs  intégrales  con- 
tiendront quatre  constantes  arbitraires,  que  l’on 
déttflfminera  en  astreignant  la  courbe  à passer  par 
le  point  K , et  en  faisant  coïrftider  la  tangente  en  ce 
point,  avec  la  direction  de  la  force  A.  Quant  à 
la  constante  qui  se  trouvera  dans  la  valeur  de  Ty 
elle  sera  déterminée  par  la  condition  qu’en  ce  même 
point,  on  ait  T — A. 

i5i.  Nous  pouvons  facilement  vérifier  que  les 
six  équations  du  Go  ont  lieu  dans  l’équilibre  du 
système  que  nous  considérons , ainsi  que  cela  doit 
être  d’après  la  remarque  générale  du  n°  i53.  En 
effet  , nous  avons  déjà  les  équations  (A)  qui  ré- 
pondent aux  équations  (i),  (a)  et  (4)  du  n°  Go. 
Ensuite  , en  multipliant  la  première  des  équations 
(//),  par  j-,  et  la  retranchant  de  la  seconde  multi- 
pliée par  x}  il  \ienl 
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équation  qu’on  peut  écrire  ainsi  : 

dKyd£~x-^-T']z:=('Yx~Xy)-ds> 

et  d’où  l’on  tire,  en  intégrant , 

(y-^-X-^)-  T=ftYx-Xy-).ds  + C,  (d) 

C étant  la  constante  arbitraire.  Pour  la  détermi- 
ner, supposons  que  l’intégrale  /(  Yx — Xy).ds 
commence  ou  soit  nulle  au  point  A,  et  soit  a et  £, 
les  valeurs  de  x et  y qui  répondent  à ce  point  ; 
comme  nous  avons,  en  ce  même  point  (n°  149 ), 

— T.~=A.cos.a,  — T.fy^A.coa.b, 

as  as 


il  s’ensuit 

A (st.cos.i  — Æ.cos.a)  ==  C. 

Représentons  aussi  para'  et  les  valeurs  de  x et 
y,  relatives  au  point  K' , et  faisons 

f(Yx-Xy-).ds  = S„ 

l’intégrale  étant  prise  dans  toute  l’étendue  de  la 
courbe,  ou  depuis  le  point  K jusqu’au  point  K'. 
On  a , en  ce  dernier  point  (n*  149) , 

T.^  -A'.cot.a',  T.ÿs==A'.cos.b'; 

i4  • V 
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l’équation  ( d ) deviendra  donc  , relativement  au 
point  K' j 

A\C . cos.  a'  — . cos . b')  = St  -f  C ; 

ou  bien,  en  substituant  pour  C sa  valeur,  et  fai- 
sant tout  passer  dans  un  même  membre  , 

cos.  b — C.  cos.n)-f -A  cos.  b'  — C'.  cos  .a  ) -f  - — o; 

or  , il  est  aisé  de  voir  que  cette  équation  répond 
à l'équation  (5)  du  n"  Go. 

Par  une  analyse  semblable,  on  déduira  des  équa- 
tions^'), deuxaulres  équations,  analogues  à celle-ci  et 
correspondant  aux  équations  (5)  et  (6)  de  ce  numéro. 

<5.  II.  Équation  de  la  Lame  élastique  en  équilibre. 

1 £>2.  Le  fil  dont  nous  venons  de  donner  les  équa- 
tions d équilibre,  était  supposé  parfaitement  flexible, 
mais  dénué  d’élasticité  ; ftous  allons  présentement 
avoir  égard  à cette  qualité  de  la  matière,  et  mon- 
trer comment  elle  influe  sur  les  conditions  de 
l’équilibre. 

Considérons  une  lame  inextensible , flexible  et 
élastique,  qui  soit  naturellement  plane  et  d’une  lar- 
geur constante  dans  toute  son  étendue,  c'est-à-dire, 
que  quand  elle  11’est  sollicitée  par  aucune  force  , 
elle  a la  forme  d’un  rectangle  plan,  d’une  longueur 
et  d’une  largeur  données.  Supposons  cette  lame  fixe- 
ment attachée  par  une  de  ses  extrémités,  et  appli- 
quons à l’autre  extrémité,  une  force  qui  la  fléchisse 
dans  le  sens  de  sa  longueur , de  mauière  quelle  se 
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change  en  une  portion  de  surface,  cylindrique.  Lç 
problème  qui  va  nous  occuper , consiste  à déter-» 
miner  la  section  de  cette  surface  , perpendiculaire 
à la  largeur  de  la  lame.  , 

La  figure  5q  représente  cette  section  ; la  courbe 
K'mK  est  la  forme  de  la  lame,  après  son  inflexion; 
la  droite  K'K"  t égale  en  longueur  à cette  courbe , 
représente  la  lame  avant  l’inflexion  ; l’extrcmité  Kr 
est  fixement  attachée,  et  la  lame  est  assujétie  eil 
ce  point  de  manière  qu’en  se  courbant  elle  est  for* 
tée  de  rester  tangente  à sa  direction  primitive  K' K*. 
Elle  est  prolongée  à son  autre  extrémité  K , pat* 
une  verge  inflexible  CK,  et  c’est  au  point  C}  dans 
le  plan  de  la  figure  et  suivant  la  direction  CD  , 
qu’est  appliquée  la  force  qui  a infléchi  la  lame  et 
qui  la  retient  dans  la  position  K'mK  ; de  sorte 
que  l’équilibre  existe  entre  cette  force  , et  l’élasti-i 
cité  de  la  lame,  considérée  comme  une  autre  force 
qui  tend  à la  ramener  à sa  forme  primitive  , ou  à 
la  remettre  en  ligne  droite. 

i53.  Pour  trouver  les  conditions  de  cet  équilibre, 
je  substitue  à la  courbe  K'mK , un  polygone  d’une 
infinités  de  côtés  infiniment  petits,  dont  le  premier 
côté  K' Il  est  pris  sur  la  droite  K' K",  fixe  et  don- 
née de  position.  Soient  m/n  et  mni'  ( fig.  40), 
deux  côtés  consécutifs  3 mt  et  m / , leurs  prolonge- 
mens  : supposons  que  les  deux  parties  K' m et  Km 
du  polygone  , deviennent  inflexibles  , de  manière 
que  le  polygone  ne  conserve  sa  flexibilité  et  son 
élasticité  qu’au  seul  point  m t et  imaginons  de  plus 
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que  la  partie  K'm  soit  fixée  et  rendue  immobile/ 
Ces  suppositions  ne  détruiront  pas  l’équilibre  exis- 
tant ; mais  maintenant  l’élasticité  n’a  plus  d’autre 
effet  que  de  tendre  à faire  tourner  le  côté  mm’ 
autour  du  point  m,  pour  le  remettre  en  ligne  droite 
avec  le  côté  mm  ; on  peut  donc  la  regarder  comme 
une  force,  perpendiculaire  à la  droite  ml',  et  agis- 
sant en  tel  point  qu’on  voudra  de  cette  droite , par 
exemple,  au  point 2?,  suivant  la  direction  BE.  Re- 
présentons cette  force  inconnue  par  F ; appelons 
JP,  la  force  donnée  qui  agit  suivaut  la  direction 
CD  ; p , la  perpendiculaire  abaissée  du  point  /«,  sur 
la  ligne  CD  ; et  pour  simplifier,  supposons  égale 
à l’unité,  la  perpendiculaire  mB,  abaissée  du  même 
point  sur  la  ligne  BE  : puisque  les  deux  forces 
F et  P se  font  équilibre  autour  du  point  m sup- 
posé fixe,  leurs  momens  doivent  être  égaux  par 
rapport  à ce  point  ; par  conséquent  on  a 

F=PP. 

Réciproquement,  le  premier  côté  K' H étant  réel- 
lement fixe,  l'équilibre  existe  , si  cette  équation  a 
lieu  par  rapport  à tous  les  sommets  du  polygone. 

i54.  La  force  F varie  , d’un  sommet  à un  autre, 
parce  qu’elle  dépend  de  l’angle  tmt  compris  entre 
les  prolougemens  ml  et  mt'  des  deux  côtés  con- 
sécutifs , et  qu’on  appelle  l’angle  de  contingence . 
Cette  force  est  nulle  quand  l’angle  est  zéro  ; on 
conçoit  qu’elle  augmente  avec  cet  angle  : dans  les 
ressorts  homogènes  et  d’une  égale  épaisseur  dans 
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toute  leur  étendue , ou  a coutume  de  la  supposer 
proportionnelle  à l’angle  de  contingence.  En  adop- 
tant donc  cette  hypothèse , et  en  désignant  par  A , 
la  valeur  de  F qui  répond  à un  sommet  déterminé 
du  polygone  ; par  a , l’angle  de  contingence  eu  ce 
point;  par  ci,  l’angle  tint',  relatif  au  sommet  quel- 
conque»/, nous  aurons  cette  proportion 

F:  A 

d’où  l’on  tire 


L’angle  de  contingence  devient  infiniment  petit,' 
lorsque  le  polygone  se  change  en  une  courbe  con- 
tinue ; celte  valeur  de  F a donc  alors  l’inconvér 

' • 1 „ • . • VJ  . J 

nient  de  renfermer  le  rapport  - de  deux  quantités 

infiniment  petites;  mais  on  peut  le  remplacer  par 
le  rapport  inverse  des  rayons  de  courbure  de  la 
Courbe,  correspondant  ajux  angles  ci  et  a.  En  effet , 
élevons  sur  les  milieux  n et  n des  deux  élémens  con- 
sécutifs m/n  et  rmn  , les  perpendiculaires  ng  et  n'g 
qui  se  rencontrent  eu  un  point  g;  ce  point  sera  le 
centre  et  ng  le  rayon  de  courbure,  qui  répondent 
au  point»/;  de  plus  on  aura 


sia . mzn 

1 J ..  . 


mn 


l’angle  tmt'  sera  égal  à l’angle  n'gn  , ou  double  de 
l’angle  mgn  ; et  comme  ces  angles  sont  infiniment 
petits,  ils  sont  égaux  à leurs  sinus  , de  sorte  qu’ou 
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a tmt'  = a . sia.mgn  ; donc,  à cause  que  mn  est 
moitié  de  mm  , on  aura 

tmt'  = 


"g 


ce  qui  montre  que  l’angle  de  contingence  est  égal 
à l’élément  de  la  courbe  , divisé  par  le  rayon  de 
courbure  correspondant.  Donc,  en  supposant  la 
courbe  partagée  en  élémens  égaux  , et  représentant 
par  r et  a , les  rayons  de  courbure  qui  répondent 
aux  angles  a>  et  a , nous  aurons 


Je  substitue  cette  valeur  dans  celle  de  F,  et  celle- 
ci  dans  l’équation  F=  Pp , il  vient 


0) 


en  faisant,  pour  abréger  ^a=zb.  Cette  quantité  b 
dépend  de  l’épaisseur  et  de  la  matière  de  la  lame 
que  l’on  considère  ; elle  est  la  même  dans  toute 
l’étendue  d’une  lame  homogène  et  d’une  épaisseur 
constante;  elle  varie  d’une  lame  à une  autre,  et  elle 
doit  être  donnée  pour  chaque  lame  en  particulier. 

L’équation  (i)  qui  convient  à tous  les  points  de 
la  courbe  KmK't  est  l’équation  différentielle  de 
celte  courhe  : il  ne  s?agit  plus  maintenant  que  d’y 
introduire  les  coordonnées  du  point  m à la  place 
des  deux  variables  r et  p. 

9 
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i55.  Prenons  1»  point  K pour  origine;  la  ligne 
. Kx  perpendiculaire  à la  droite  KC,  pour  axe  des 
abscisses,  et  le  prolongement  Ky  de  cette  droite, 
pour  celui  des  ordonnées.  Soient  x et  y , 1 abs- 
cisse et  l’ordonnée  du  point  m;  c,  la  longueur  de 
la  droite  KC  ; y,  l’angle  DCK  ; décomposons  la 
fbrce  P,  qui  agit  suivant  CD,  en  deux  forces 
dirigées  suivant  CK  et  suivant  CA  perpendiculaire 
à CK  ; ses  composantes  seront  P.cos.y  et  P .siu.y, 
et  leurs  momens,  par  rapport  au  point  m , seront 
égaux  à xP . cos  . y et  {y  -f-  c)  • P • sin . y ; donc 
on  aura  (n°  53). 

Pp  = P[_(y  + tO.sin.j.  — x.co*.73- 

« 

D’ailleurs,  on  sait  qu’on  a,  en  prenant  constante 


La  valeur  de  r devant  toujours  être  positive,  on 
doit  prendre  le  signe  -f-  ou  le  signe  — , selon  que 

celle  de  ^ est  positive  ou  négative  ; or,  d’après  la 

direction  que  nous  avons  donnée  à l’axe  des  abscis- 
ses, par  rapport  à celle  de  la  force  P,  la  courbe 
K'mK  tourne  sa  concavité  vers  cet  axe  ; c?s  dans 

d2 

lequel  le  coefficient  différentiel  ^ est  négatif;  par 

conséquent  c’est  le  signe  — qu’il  faut  employer 
devant  la  valeur  de  r.  Au  moyen  de  cette  valeur 
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et  de  celle  de  Pp,  l’équation  (i)  devient 

b à*  d'y  _ = P [(y  -I-  c) . sin  .y  — x.  cos.  y]}.  (a) 

( dx a -f-  dy*~)* 

i56.  On  obtient  aisément  une  intégrale  première 
de  celte  équation  différentielle  du  second  ordre, 
en  faisant 

(y+  c).sin.^  — x.coa. y = z,  — — u; 


d’où  l’on  conclut 

sin.^.dy  = t/<2r-f-  cos. •y.  dx, 

*in. y .d’y  — du.dx , . 

(t/y*  -f-  dx'^.sin’.y  = (u“  -f-  au. cos.  y+  i).ch*-} 
substituant  dans  l’équation  (a) , il  vient 


, . du 

b.*m.y.Tx 


(it*  + an. co*. 7 -+-  i)* 


P z-, 


multipliant  le  premier  membrq  par  iidx  , et  le  se- 
cond par  dz,  on  a 


' , J i - . 

— b.sm'.y.udti 
(u*  + au.cosi  V-+- 1 


: Pzdt-, 


équation  dans  laquelle  les  variables  u et  z sont 
séparées.  ' 

Le  premier  membre  s’intégre  par  lés  règles  con- 
nues ; mais  comme  son  intégrale  est  un  peu  com- 
pliquée, et  quelle  ne  nous  servirait  à rien,  je 
ne  l’écrirai  point  ici  ; pour  simplifier,  je  suppo- 
serai que  la  direction  de  la  force  P est  perpeudi- 
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Culaire  à la  ligne  CK.  On  a alors  yz=  100%  ce  qui 
réduit  notre  équation  à 


— budu 
(«■+•)* 


= PzAz  ; 


) fiW? 


d’où  l’on  tire , en  intégrant  , 

v A ndmoù  ni  ' '>;?•> 

- ab  • —"-»!  f: 
^«‘+1 


.r»  k 


J étant  la  constante  arbitraire.  Je  résous  celte  équa- 
tion par  rapport  à u , j'y  mets  ^ à la  place  de  u,  et 

pour  z sa  valeur  que  la  supposition  de  y — 100%  ré- 
duit ; tout  calcul  fait,  je  trouve 


ÇP(y  + r)‘+.rMv 

V*%b‘ -/*-  afP  (y  + <y  - P‘  {y  + c) 4 


(3) 


Cette  formule  n’est  point  intégrable  sous  forme 
finie  , par  les  règles  connues;  ainsi , l’équation  en 
x et  y de  la  courbe  élastique  K'mK  , ne  peut  être 
donnée  qu’en  série  infinie. 

Au  point  K f origine  des  coordonnées , nous 
avons  x= o et  y = o ; de  plus  , la  droite  KC  étant 
supposée  le  prolongement  de  la  larne  élastique 
(n°  1 5a)  , il  s'ensuit  qu  elle  est  sa  tangente  au  point 
K ; et  comme  nous  avons  pris  la  droite  CKy  pour 
axe  des  ordonnées  , il  en  résulte  que  cette  tangente 
sera  perpendiculaire  à l’axe  des  abscisses  ; donc  on 

aura  aussi  au  point  ou  — = o.  Ces  deux 


\ 
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conditions  y=o  et  ~=o,  pour  x=o,  serviront 

à déterminer  les  deux  constantes  arbitraires,  con- 
tenues dans  l'équation  en  x et/  de  1a  courbe  K'mKy 
savoir,  la  constante f et  celle  qu’introduira  l’inté- 
gration de  la  valeur  de  dx. 

157.  Lorsque  cette  équation  de  la  courbe  K'rnK 
sera  complètement  déterminée  , on  en  pourra  dé- 
duiffe  la  valeur  de  l’arc  quelconque  Km,  en  fonc- 
tion de  l’ordonnée  / du  point  m ; on  aura  donc 
aussi  la  longueur  de  la  courbe  entière  KmK',  en 
fonctions  de  l’ordonnée  K'L  du  point  K'  ; donc 
.à  cause  que  cette  longueur  est  donnée  et  égale  à 
la  droite  K'K",  on  en  conclura  réciproquement  la 
valeur  de  K'L.  Si  l’on  substitue  cette  valeur  à la 
place  de  j dans  l’équation  (3),  elle  donnera  la  va- 
dx 

leur  de  , qui  répond  au  point  K' , et  qui  ren- 
fermera les  quantités  c,  P , b fet  la  longueur  de  la 
la  lame,  que  je  représenterai  par  l.  Or,  ati  -point 
K',  la  tangente  à la  courbe  est  la  droite  K'K"  don- 
née de  position  ( n°  i5a)  ; en  désignant  donc  par  8 
l’angle  K' Gy  que  cette  droite  fait  avec  l’axe  de/. 

On  aura  , pour  le  point  K’,  ~ = tang . 8 ; de  sorte 

dr 

qiùm  mettant  pour  la  valeur  qu'on  aura  trouvée, 

il  en  résultera  une  équation  de  condition  entre  les 
cinq  quantités  c,  P,  b , le  t 8. 

On  peut  appeler  l’angle  8 , Y inflexion  totale  de  la 
lame.  Quand  les  quantités  c , P,  b , l seront  données  ,, 
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l'équation  de  condition  fera  connaître  cette  in- 
flexion ; si , au  contraire , on  a mesuré  l’angle  6 , 
la  longueur  de  la  lame,  celle  de  la  vergç  CK , et 
que  la  force  P soit  toujours  donnée  , cette  équa- 
tion servira  à déterminer  la  valeur  de  la  quantité  l>, 
relative  à la  lame  que  l’on  considère.  Cette  valeur 
une  fois  connue  , l’équation  de  condition  détermi- 
nera l’inflexion  de  cette  lame  , qui  répond  à une 
force  donnée  , ou  , réciproquement , la  force  qu'il 
faut  employer  pour  produire  une  inflexion  donnée. 
Mais  on  ne  doit  pas  oublier  que  tous  ces  calculs 
ne  pourront  s’effectuer  que  par  approximation  , 
puisque  l’équation  de  la  courbe  K'mK,  sur  la- 
quelle ils  sont  fondés  , n'est  donnée  qu’en  série. 
Nous  allons,  tout-à-l’heure , donner  un  exemple 
fort  simple  de  cette  approximation. 

1 58.  Observons  auparavant  que  si  la  lame  n’était 
pas  assujettie  , comme  nous  l’avons  supposé , à son 
extrémité  K',  et  qu’au  contraire  cette  extrémité  fut 
entièrement  libre  , il  faudrait  , pour  l'équilibre  , 
qu’une  force  égale  à la  force  P fût  appliquée  au 
point  K',  et  que  ces  deux  forces  fussent  dirigées 
en  sens  contraires  l’une  de  l’autre,  suivant  la  droite 
CK'  qui  joint  leurs  points  d’application  K'  et  C. 
Si  le  point  K'  était  fixé  de  manière  que  la  lame 
conservât  la  liberté  de  tourner  autour  de  ce  point , 
il  suffirait,  pour  empêcher  ce  mouvement,  que  la 
direction  de  la  force  P vînt  passer  par  le  point  K', 
c’est-à-dire , que  cette  force  devrait  être  dirigée 


Digitized  by  Google 


aaa  TRAITÉ  DE  MÉCANIQUE, 
suivant  la  droite  CK' . Cette  direction  ne  peut  être 
arbitraire  , que  dans  le  seul  cas  où  non  - seulement 
le  point  K'  est  supposé  fixe,  mais  aussi  le  premier 
côté  de  la  courbe  , ou  la  direction  de  sa  tangente 
en  ce  point.  Au  reste  , dans  tous  les  cas  , la  figure 
de  la  lame  en  équilibre  est  toujours  la  même  et 
déterminée  par  l'équation  (3). 

i5g.  Examinons  le  cas  particulier  où  l'inflexion 
de  la  lame  est  très-petite.  Pour  simplifier , suppo- 
sons c = o,  ensorte  que  la  force  P soit  appliquée 
au  point  K.  Supposons  aussi  que  l’autre  extrémité  K' 
soit  seulement  appuyée  sur  un  plan  fixe , sans  être 
entièrement  fixée , ce  qui  exige  que  la  force  P soit 
alors  dirigée  suivant  la  droite  KK'  qui  joint  le 
point  K au  point  K'.  Ce  cas  particulier  sera  , si 
l’on  veut,  celui  d’un  ressort  vertical  posé,  par  uns 
de  ses  extrémités,  sur  un  plan  fixe  horizontal,  et 
chargé,  à l’autre  extrémité,  d’un  poids  donné  P, 
qui  l’infléchit  un  tant  soit  peu , et  lui  fait  prendre 
la  forme  de  la  courhe  KmK'  ( fig.  41*)-  ^ s’agit 
de  trouver  son  équation  en  x et  y , l’axe  des  x 
étant  la  verticale  K K',  et  l’axe  des  j , l'horizon- 
tale Ky.  On  pourrait  la  déduire  de  l’équation  (3)  , 
en  y faisant  c — o,  et  y négligeant  la  quatrième 
puissance  de  l’ordonnée  y , qui  est  très-petite  dans 
toute  l’étendue  de  la  courbe  ; mais  on  l’obtiendra 
plus  simplement  au  moyen  de  l’équation  (2). 

En  faisant  dans  cette  équation  y=joo°  et  c=o, 
elle  devient 
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Or, la  valeur  de  ^ est  très-petite  dans  toute  l’éten- 
due de  la  courbe , parce  que  la  tangente  en  chaque 
point  est  peu  inclinée  sur  l’axe  des  abscisses  ; on 
peut  donc  , par  approximation  , négliger  son  carré 
dans  le  premier  membre , ce  qui  réduit  l’équatiou 
à celle-ci  : 


— b. 


dont  l’intégrale  complète  est 

y = h.$in.(x.^/Ç+fy, 

h et f étant  les  deux  constantes  arbitraires.  Comme 
on  a , au  point  Kfx  = o cly  = o,  il  s’ensuit 
f = o ; l’équation  de  la  courbe  KtnK'  est  donc 

y =h.»m.Cx , 

en  faisant , pour  abréger , \J £. 

160.  La  constante  h exprime  la  plus  grande  va- 
leur dey , ou  la  plus  grande  quantité  dont  la  courbe 
s’écarte  de  la  direction  verticale.  Pour  la  détermi- 
ner, j’observe  que^-irro  au  point  A';  il  faut  donc 
que  h soit  nulle,  ou  que  l'arc  qui  répond  à 
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ce  point  , soit  un  multiple  de  la  demi-circonfé- 
rence ; appelant  donc  a l’abscisse  K K',  i un  nombre 
entier  indéterminé,  et  tc  la  demi-circonférence  pour 
le  rayon  égal  à l’unité  , on  devra  avoir  €a=  ii r ; 
ou  bien  , en  remettant  pour  C sa  valeur  et  élevant 
au  carré , 


(4) 


S’il  est  impossible  de  satisfaire  à cette  équation  , 
il  faudra  nécessairement  qu’on  ait  h= o ; par  con- 
séquent la  courbe  KmK'  coïncidera  avec  l’axe  des 
abscisses , et  le  ressort  ne  subira  aucune  inflexion. 

La  valeur  de  a se  conclut  de  la  longueur  de  la 
courbe  entière,  qui  est  donnée , et  que  nous  avons 
désignée  plus  haut  par  /.  On  a , en  prenant  l’in- 
tégrale depuis  x = o jusqu’à  x = a , 

t = fdx.  v/>  + £ = /<**•(>  + % - etc.). 

L’équation  de  la  courbe  donne 

— hC.  cos.Cx; 
dx 

d’où  il  suit 


dy* 

dx* 


i /j2P  l A»P 

A1C1.cos*.Cx=  — (-  -j— . cos.aCr. 

a b a b 


Je  substitue  cette  valeur  d»ns  celle  de  l,  et  je 
néglige  les  puissances  de  ^ supérieures  à la  se- 
conde; intégrant  ensuite  entre  les  limites  assignées,' 

et 
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et  observant  que  sm.2^fl  = 6in.2tV=o,  quel  que 
soit  le  nombre  entier  i,  il  vient 


\ 


J’élimine  a entre  cette  équation  et  l’équation  (4)  ; 
je  néglige,  dans  le  résultat,  la  quatrième  puis- 
sance de  h,  et  je  le  mets  sous  cette  forme 


h% 


(5) 


Or , la  plus  petite  valeur  qu’on  puisse  prendre  pour 
i , c’est  é = i ; si  donc  on  a 


cette  équation  sera  impossible  , puisque  la  valeur 
de  h%  serait  négative , et  celle  de  h , imaginaire  ; 
donc  alors  le  ressort  ne  sera  pas  cdurbé  parle  poids 
P : il  conservera  au  contraire  sa  forme  rectiligne 
et  sa  situation  verticale. 

Nous  sommes  donc  conduits  à cette  conclusion 
singulière  , que  le  poids  P doit  surpasser  la  quan- 

/ b . > 

tUe  pour  que  le  ressort  que  nous  considérons 
subisse  une  inflexion  aussi  petite  qu’on  voudra.  Un 
. P0lds  à -jr  est  le  plus  grand  de  ceux  qu’il  peut 

supporter  sans  fléchir:  c’est  ce  qu’on  appelle  la  force 
du  ressort  ; on  voit  qu’elle  est  proportionnelle  k 
la  quantité  b,  qui  mesure  son  élasticité  , et  que 
*•  i5 
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dans  les  ressorts  de  même  matière  et  de  même 
épaisseur,  elle  est  en  raison  inverse  du  carré  de 
la  longueur  l. 

161.  Pour  peu  que  le  poids  P surpasse  cette  li- 
mite le  ressort  se  courbera.  Dans  cette  sup- 
position , on  pourra  faire 


<T  étant  une  quantité  très-petite  et  réelle.  On  satis- 
fera à l’équation  (5)  , en  prenant 


/=  i 


et  h 


on  aura  aussi  b = - , et  l’équation  de  la  courbe 
KmK'  deviendra 


ly  3 * • «f 
: — — .<r.sin. 

*■  a 


A mesure  que  le  poids  P augmentera , la  quan- 
tité «T  croîtra  aussi,  et  la  courbe  s’infléchira  de  plus 
en  plus  ; mais  bientôt  sa  forme  ne  sera  plus  déter- 
minée avec  une  exactitude  suffisante  , par  cette 
équation  qui  n’est  qu’approchée , et  qui  suppose 
l’inflexion  très-petite. 

Lorsque  P sera  devenu  un  peu  plus  grand  que 
4-  -Jr»  c’est-à-dire,  quand  on  aura 


= 1 
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«P  étant  une  quantité  réelle  et  très-petite , on  satis- 
fera encore  à l’équation  (5)  par  une  très-petite  va- 
leur de  h , pourvu  qu’on  prenne  t = a.  On  aura 
alors 


C = 


2 T 


et,  pour  l’équation  de  la  courbe  KmK'p 


y = 


l\/  a 
a a 


J-'.sin. 


g*\r 


Cette  valeur  de  y devient  nulle,  quand  x—  | a; 
par  conséquent  la  courbe  coupe  l’axe  des  abscisses 
au  milieu  de  la  droite  KK' , et  elle  a la  forme 
représentée  par  la  figure  Mais  la  lame  élas- 
tique prendra-t-elle  effectivement  cette  forme  , ou 
bien  en  prendra-t-elle  une  autre  qui  suppose  une 
inflexion  considérable  et  qui  échappe  à notre  calcul 
d’approximation  ? C’est  une  question  qui  ne  pour- 
rait être  résolue  d’une  manière  tout-à-fait  satisfai- 
sante , que  par  une  solution  rigoureuse  et  com- 
plète du  problème. 

En  général , lorsque  le  poids  P surpassera  d’une 
très-petite  quantité  , le  produit  i*.  -yp,  on  satis- 
fera à l’équation  (5)  par  une  valeur  réelle  et  très- 
petite  de  h , et  l’on  pourra  supposer  à la  lame  élas- 
tique , une  forme  qui  s’écarte  peu  de  l’axe  vertical 
la  courbe  coupera  cet  axe  en  un  nombre  i — 1 
de  points  , sans  compter  les  deux  points  extrêmes. 
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La  figure  43  se  rapporte  au  cas  de  i = 3 ; la  droite 
K K'  y est  coupe'e  en  trois  parties  égaies  par  la 
courbe  KmK'.  ' 

i6a.  Si  l’on  a bien  saisi  le  principe  d’après  le- 
quel nous  avons  trouvé  l’équation  d’équilibre  de  la 
lame  élastique,  dans  le  n®  i53,  on  étendra  sans 
difficulté  cette  équation  , au  cas  où  tous  les  points 
de  la  lame  seraient  sollicités  par  des  forces  dirigées 
dans  le  plan  de*la  courbe  KmK'  ( fig.  3g.  ).  En 
effet,  il  suffira  d’y  remplacer  le  moment  de  la  force 
P , par  la  somme  des  momens  des  forces  qui 
agissent  sur  la  lame , depuis  le  point  K jusqu’au 
point  quelconque  m,  en  prenant  avec  le  signe  -j-, 
les  momens  des  forces  qui  tendent  à infléchir  la 
lame , et  avec  le  signe  — , ceux  des  forces  qui 
tendent  à la  redresser. 

Soit  donc , comme  dans  le  problème  du  fil  flexible 
( n®  *48-)  » Xds  et  Yds  les  composantes  parallèles 
aux  axes  Kx  et  Kjr , des  forces  qui  agissent  sur 
l’élément  ds  , de  manière  que  JT  et  Y soient  des 
fonctions  données  des  variables  x etj-;  soit  y.  un 
point  de  l’arc  Km , qui  répond  aux  coordonnées 
x'  et  jr' , et  désignons  par  X'  et  Y' , ce  que  de- 
viennent X et  Y , relativement  à ce  point  : les  mo- 
mens des  forces  X'ds  et  Y'ds , pris  par  rapport 
au  point  m , seront  égailx  à ( y — y).  X'ds  et 
( x — x’  ) . Y'ds  ; d’ailleurs,  les  composantes  qui 
agissent  dans  le  sens  de  Taxe  Kx  tendent  à in- 
fléchir 1^,  courbe,  et  celles  qui  agissent  dans  le  sens 
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de  l’axe  Ky  tendent  à la  redresser  ; par  conséquent 
la  somme  des  momens  de  toutes  les  forces  appli- 
quées à l’arc  Km  , sera  égale  à f {y  — y ) . X'ds 
— f(x — x').Y'ds j les  intégrales  étant  prises  en 
supposante  et^"  constantes,  et  depuis  le  point  AT, 
où  l’on  a ar'=o.el/p=o,  jusqu’au  point  /«,  où 
l’on  a x'=xzx  et ÿys=y.  En  conservant  donc,  eu 
outre,  la  force  P , appliquée  à l’extrémité  de  la 
droite  CK  , et  dont  Je  momentest  Pp  , l’équation 
d’équilibre  sera 

Pp + fiy  -y).r^-/(x  -a.-'),  rds  = f, 

ou  bien,  en  substituant  pour  la  perpendiculaire  p 
et  pour  la  force  F,  leurs  valeurs  trouvées  dans  le 
n°  1 54  , 

P [(y  “b  c)  -**n.  y — x.  cos.  y]  -f-  /( y — y'  ).X'ds 
— J-(x  — x').rds=-r: 

r représente  le  rayon  de  courbure  au  point  m;  b est 
une  quantité  constante,  silalame  est  supposée  homo- 
gène et  d’une  égale  épaisseur  dans  toute  son  éten- 
due ; c et  y , sont  des  constantes  données. 

Il  est  aisé  de  voir  que  les  intégrales  f (y— y).  X'ds 
et  f(x — x").Y'ds,  prises  comme  elles  doivent 
l’être  , sont  la  même  chose  que^.y Xds  — fyXds 
et \x.fYds — y x Yds , pourvu  qu’on  prenne  celles- 
ci  : y Xds  , fyXds  , f Yds  et  f xYds  , de  manière 
qu’elles  s’évanouissent  au  point  K . Cette  équation 
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peut  donc  être  écrite  ainsi  : 

c).sin.y  — x. cos. -y.fXds  — fyXdt 
• — x.  fYds  +fyXds  — y 

Eu  y mettant  pour  r , sa  valeur  en  différentielles 
de  x et  j , et  faisant  disparaître,  par  la  différen- 
tiation, les  signes  f qu’elle  contient,  on  aura  l’équa- 
tion différentielle  de  la  courbe  élastique  dont  tous 
les  points  sont  sollicités~par  des  forces  dirigées  dans 
un  même  plan. 
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CHAPITRE  VIL 

% i . 

PRINCIPE  DES  VITESSES  VIRTUELLES. 

i65.  Ex  comparant  entre  elles  les  conditions  d'é- 
quilibre dans  les  machines  simples  , et  en  cherchant 
ce  qu’elles  ont  de  commun  , les  géomètres  sont 
enfin  parvenus  à découvrir,  par  induction  , une  loi 
générale  qui  s’observe  dans  tout  système  de  forces 
en  équilibre.  C’est  dans  cette  loi  que  consiste  le 
principe  des  vitesses  virtuelles  : nous  allons  d’abord 
en  donner  l’énoncé;  puis  nous  le  vérifierons  dans 
plusieurs  cas  d’équilibre  , et  ensuite  nous  essaie- 
rons d’en  donner  une  démonstration  directe  et  gé- 
nérale. 

Nous  représenterons  par  P}  P , P ",  etc.,  les 
forces  données  ; par  mA  , m A'f  /nA",  etc.  ( fig.44)> 
leurs  directions  , et  par  m , rn  , ni  , etc.  , leurs 
points  d’application.  Ces  points  matériels  sont  liés 
entre  eux  d’une  manière  quelconque  , par  des  fils 
inextensibles  , ou  par  des  droites  inflexibles  , ou 
par  tout  autre  moyen  physique  que  l’on  peut  con- 
cevoir; il  peut  s’en  trouver,  parmi  ces  points, 
qui  soient  assujétis  à rester  sur  des  surfaces  ou  sur 
des  courbes  données  , et  d’autres  qui  soient  tout- 
à-fait  immobiles. 

Supposons  que  l’on  communique  un  mouvement 
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infiniment  petit  à ce  système  de  points  , de  ma- 
nière que  le  point  m soit  transporté  de  m en  n , 
le  point  m,  de  m'  en  n' , etc. , sans  que  les  condi- 
tions qui  lient  ces  points  entre  eux,  soient  violées: 
les  droites  infiniment  petites  mn  , m'ri , nia,  etc. , 
décrites  par  les  points  m,  m,  m",  etc. , sont  ce  que 
nous  appellerons  les  vitesses  virtuelles  de  ces  points; 
et  si  l’on  projette  l’une  de  ces  droites  sur  la  direc- 
tion de  la  force  appliquée  au  même  point,  on  aura 
la  vitesse  virtuelle  de  ce  point , estimée  suivant  la 
direction  de  cette  force.  Ainsi , j’abaisse  du  point  n , 
une  perpendiculaire  tus  sur  la  direction  mA  de  la 
force  P , ou  sur  son  prolongement  ; du  point  n , 
une  perpendiculaire  n'a  sur  la  direction  de  P>,  ou 
sur  son  prolongement  ; etc.  ; et  de  cette  manière, 
j’ai  les  lignes  ma , né  à' , m'a",  etc. , pour  les  vitesses 
virtuelles  des  points  m , ni,  ni,  etc. , estimées  suit 
vant  les  directions  des  forces  qui  agissent  sur  ces 
points. 

Dans  tout  ce  qui  va  suivre , nous  donnerons  le 
signe  -f-à  celles  des  projections  ma , m'a',  nia",  etc., 
qui  sont  comptées  sur  les  directions  mêmes  des 
forces,  et  le  signe  — à celles  qui  tombent  sur  les 
prolongemens  de  ces  directions  ; de  sorte  que  si 
l’on  fait 

ma  = p , m'a’=p',  m”a"r=p",  etc., 

les  quantités  p , p' , p ”,  etc. , pourront  être  positives 
ou  négatives  : par  exemple,  la  figure  suppose p,p  ,p* 
positives  , et  //,  p"  négatives.  Au  contraire  , les 
quantités  P,  P , P,  etc. , qui  représentent  les  in- 
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tensites  des  forces,  sont  toujours  positives  , comme 
nous  en  sommes  convenus  au  commencement  de 
ce  Traite  ( n°  10.  ). 

Cela  posé  , si  les  forces  P,  P',  P*,  etc.  , sont  en 
équilibre  , la  somme  de  ces  forces  , multipliées  res- 
pectivement par  les  vitesses  virtuelles  p,  p'_,  p",  etc.  > 
estimées  suivant  leurs  directions  , est  égale  à zéro  ; 
c’est-à-dire  j que  l’on  a 

Pp  + P'p'  -f  P“p"  -+•  etc.  = o ; (o) 

et  réciproquement , les  forces  P,  P',  P*,  etc. , sont 
en  équilibre quand  celte  équation  a lieu  pour  tous 
les  mouvemens  infiniment  petits  que  l’on  peut  don- 
ner au  système  des  points  m , m',  m',  etc. 

rIel  est  1 énoncé  le  plus  général  du  principe  des 
vitesses  virtuelles.  Quant  à son  usage  pour  résoudre 
les  questions  de  Statique,  il  ne  s’agira,  dans  chaque 
cas  particulier,  que  de  distinguer  les  différons  mou- 
vemens infiniment  petits  que  le  système  des  points 
m , m',  m",  etc.  , est  susceptible  de  prendre  , et  de 
déterminer  pour  chacun  de  ces  mouvemens  , les 
vitesses  virtuelles  p,  p’,  p",  etc.,  estimées  suivant 
les  directions  des  forces  données  : cela  fait , le 
principe  des  vitesses  virtuelles  , ou  l’équation  (a) 
qui  le  renferme  , donnera  immédiatement  toutes 
les  équations  d’équilibre  qui  seront  en  nombre  égal 
à celui  des  mouvemens  possibles. 

164*  Considérons  , par  exemple  , un  levier 
DCE  ( fig.  45*  ),  formé  par  une  ligne  inflexible 
comprise  dans  un  même  plan.  Soit  C le  point  d’ap- 
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pui  ; P et  P'  deux  forces  dirigées  dans  le  plan  du 
levier  et  appliquées  aux  points  m et  rri  de  cette 
ligne , suivant  les  directions  mA  et  m/P . Le  levier 
ne  peut  prendre  qu’un  mouveraent  .de  rotation  au- 
tour du  point  C ; on  n’aura  donc  qu’une  seule 
équation  d’équilibre  , savoir  : 

Pp  + P'p'  = o ; 

p et  p'  étant  les  vitesses  virtuelles  de  m et  m',  esti- 
mées suivant  les  directions  de  P et  P",  qui  résultent 
de  ce  mouvement. 

Pour  déterminer  les  valeurs  et  les  signes  de  p 
et  p',  j’observe  d’abord  que  cette  équation  ne  peut 
avoir  lieu , sans  que  ces  quantités  ne  soient  de 
signes  contraires;  ce  qui  exige  que  les  forces  P et 
P ' tendent  à faire  tourner  le  levier  dans  des  sens 
opposés  autour  du  point  C.  Je  suppose  donc  que 
la  rotation  qu’on  imprime  au  levier  se  fasse  dans 
le  sens  de  la  force  P,  et  alors  c’est  p qui  est  posi- 
tive et  p'  négative.  Dans  un  pareil  mouvement , 
les  angles  mCn  et  m’Cri,  décrits  par  les  ligues  Cm 
et  Cm'  sont  égaux  ; les  arcs  mn  et  mri , décrits 
par  m et  m'  autour  du  point.  C comme  centre , 
sont  donc  entre  eux  comme  Ie£  rayons  Cm  et.C/n': 
ifs  conservent  le  même  rapport  quand  ils  devien- 
nent infiniment  petits,  de  sorte  que  l’on  a toujours 

mn m'a' 

Cm  Cm'  ' 

Abaissons  des  points  n et  ri,  des  perpendiculaires 
na  et  ri a',  sur  les  directions  des  forces  P et  P; 
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nous  aurons 

p = ma  , p'  — — ai  a . 

Abaissons  aussi  du  point  C,  des  perpendiculaires 
Cb  et  CU , sur  les  mêmes  directions  , et  faisons 
Clt  — q s Cb’ z=.(j . En  considérant  les  arcs  infiniment 
petits  mn  et  ni  ri  comme  des  lignes  droites  perpen- 
diculaires aux  rayons  Cm  et  Cm',  les  triangles  Cbm, 
et  nuta  seront  semblables,  ainsi  que  les  triangles 
CU  ni  et  ni  lia  -,  et  l’on  en  conclura 


. mn  fs* 

ma  — tT"*  » 


Cm 


m a 


par  conséquent 


~CTn 


/ / 

m ri  , 


y.  CU  -, 


mit  , w 


.1 

*>  Jn  Vn'Sjfy 

..irf'.j. 


Si  l’on  substitue  cês  valeurs  de  p et  p',  dans  1 équa- 
tion des  vitesses  virtuelles , et  que  l’on  supprime 

m TtlTl  TTl  nf  •!  ' • . T 

les  facteurs  égaux  , il  vient 


Pq  — P'q'  - o ; 

d’où  il  suit  que  les  forces  P et  P',  qui  se  font 
équilibre  au  moyen  d un  levier  , sont  réciproque- 
ment proportionnelles  aux  perpendiculaires  q et  q , 
abaissées  du  point  d appui  sur  leurs  directions  ; 
ce  qui  revient  à dire  que  leurs  momens  sont  égaux 
par  rapport  à ce  point. 

Comme  ce  théorème  a été  démontré  directement 
dans  le  n°  Sq  , il  en  résulte  que  le  principe  des 


i 


jr 
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vitesses  virtuelles  est  vérifié  , relativement  à l’équi- 
libre du  levier.  A la  vérité  , nous  n’avons  appliqué 
que  deux  forces  à cette  machine  ; mais  on  peut, 
si  l’on  veut,  en  considérer  un  plus  grand  nombre; 
et  quel  que  soit  ce  nombre,  on  déduira  du  principe 
des  vitesses  virtuelles  , la  même  condition  d’équi- 
libre que  dans  le  n°  cité.  Ce  principe  se  vérifie 
aussi , sans  aucune  difficulté  , dans  l’équilibre  du 
treuil,. de  la  poulie  et  de  la  vis,  dont  les  conditions 

sont  généralement  connues. 

« 

i65.  Pour  donner  une  seconde  application  du 
principe  des  vitesses  virtuelles,  cherchons,  d’après 
ce  principe , les  conditions  d’équilibre  de  deux 
corps  pesans  , attachés  ensemble  par  un  fil  inexten- 
sible , et  posés  sur  deux  plans  inclinés , adossés  l’uu 
à l’autre  , c’est-à-dire , sur  deux  plans  inclinés  qui 
ont  une  hauteur  commune,  el  leur*  bases  sur  un  # 
même  plan  horizontal. 

La  figure46  représente  une  section  des  deux  corps, 
faite  par  un  plan  vertical  passant  par  leurs  centres  de 
gravité  m et  ni.  Nous  désignerons  par  P et  P1,  leurs 
poids , qui  sont  des  forces  appliquées  aux  points  m 
et  m suivant  les  verticales  mA  et  m A1 ; par  /,  la  lon- 
gueur BH  du  plan  sur  lequel  est  posé  le  poids  P, 
par/',  la  longueur  P H de  l’autre  plan  incliné;  enfin 
par  h,  la  hauteur  commune  IIC.  Si  le  point  m des- 
cend sur  le  premier  plan  d’une  quantité  tnny  il  est 
évident  que  le  point  m' , à cause  du  fil  inextensible 
qui  lie  les  deux  corps  , montera  sur  le  second 
plan  , d’une  quantité  ninl  égale  à mny  les  vitesses 
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virtuelles  de  ces  points  , estimées  suivant  les  direc- 
tions des  poids  P et  P',  seront  donc  de  signes  con- 
traires : la  vitesse  p de  m sera  positive  , la  vitesse 
j/’dewj'  sera  négative.  En  abaissant  des  points  n et  n'} 
sur  les  verticales  mA  et  ni  A' , des  perpendicu- 
laires na  et  n'A } et  en  comparant  les  triangles  sem- 
blables man  et  BH C , nioiii  et  B'HC , on  trouvera 

^ t r ^ / / 

ma  — -j . mn , ma  s m n j 

par  conséquent 

^ ! / t ^ / f 

p = ma  = j.mn,  P— — ma  — — -p.mn  . 

Substituant  ces  valeurs  dans  l’équation  fournie  par 
le  principe  des  vitesses  virtuelles , savoir  : 

Pp  + P/P'  = o; 

supprimant  les  facteurs  égaux  mn  et  /»'«',  et  le  fac- 
• tcur  commun  h,  il  vient 

Pl  = P'l-, 

ce  qui  nous  fait  voir  que  quand  l’équilibre  a lieu , 
les  poids  Pet  P'  sont  entre  eux  comme  les  longueurs 
des  plans  inclinés  sur  lesquels  ils  sont  posés. 

C’est  en  effet  ce  que  l’on  peut  trouver  directe- 
ment , en  décomposant  chacune  des  forces  verti- 
cales en  deux  autres,  l’une  perpendiculaire  au  plan 
incliné  et  qui  sera  détruite  , et  l’autre  dirigée  sui- 
vant ce  plan.  Les  composantes  dirigées  suivant  les 

h h 

plans  inclinés , seront  P.  j et  P'-j,  d’après  ce  qu’on 
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a vu  dans  le  n°  98;  pour  l’équilibre,  il  faudra  qu’elles 
soient  égales  entre  elles  : on  aura  donc , de  cette 
manière, 

ou  Pl'  = P'l, 

comme  par  le  principe  des  vitesses  virtuelles. 

166.  Si  nous  analysions  les  différens  mouvemens 
que  peut  prendre  un  corps  solide,  de  forme  quel- 
conque, libre  ou  gêné  par  des  obstacles  fixes,  le 
principe  des  vitesses  virtuelles  nous  fournirait  une 
équation  d’équilibre  pour  chacun  de  ces  mouve- 
mens, et  par  ce  moyen,  nous  retrouverions  les  équa- 
tions du  chapitre  second.  Il  çn  résulterait  donc  une 
nouvelle  vérification  de  ce  principe;  mais  cette  vé- 
rification , qui  serait  d’ailleurs  un  peu  longue,  nous 
parait  superflue  : les  deux  exemples  que  nous  ve- 
nons de  donner,  et  ceux  que  chacun  peut  y ajou- 
ter , suffisent  pour  éclaircir  le  sens  qu’on  doit  alta-  , 
cher  à ce  principe  général  que  nous  allons  mainte- 
nant entreprendre  de  démontrer  directement. 

167.  Voici  d’abord  une  proposition  relative  à la 
composition  des  forces  , sur  laquelle  notre  démons- 
tration sera  en  partie  fondée. 

Soient  des  forces  quelconques  Q,  Q ',  Q ",  etc.  , 
appliquées  en  un  même  point  wi  (fig.  47),  suivant  les 
directions  mB,mR,  mJ?  ye te.,  comprises  ou  non  com- 
prises dans  un  même  plan  ; soit  aussi  P leur  résul- 
tante, et  mA , sa  direction.  Menons  par  ce  point  , 
dans  une  direction  quelconque , la  ligne  mn , et 
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décomposons  chacune  des  forces  P , Q',  Q1,  etc. , 
en  deux  autres , l’une  dirigée  suivant  la  ligne  mn  , 
l'autre  perpendiculaire  à cette  ligne.  Puisque  P est 
la  résultante  de  toutes  les  autres  forces  , sa  com- 
posante suivaut  la  ligne  mn  sera  égale  à la  somme 
des  composantes  de  ces  autres  forces,  suivant  la 
même  ligne  : en  désignant  donc  para , a,  a',  a.",  etc. , 
les  angles  que  font  les  directions  des  forces  P,  Q , 
etc.,  avec  la  ligue  mn,  nous  aurons  (n°  21) 

P .coi.a—  Q. cos. et  -4-  Q'.coa.  -f-  Q'.cos.a"  + etc. 

Or  , si  l’on  abaisse  du  point  n,  pris  arbitrairement 
sur  la  ligne  mn  , des  perpendiculaires  na,  nb , nb', 
nb ’ , etc. , sur  les  directions  des  forces  P,  Q,Çy,  Qr, 
etc.  ou  sur  leurs  prolongemens  ; que  l’on  désigne 
par  p , q , q ',  q",  etc. , les  projections  ma,  mb  , mb ', 
mb° , etc. , de  la  ligne  mn,  sur  ces  directions,  et  par 
c , la  ligne  mn  : on  aura 

pz=c.cüs.a,  q—c. cos. a,  q'  = c.cos.a',  etc. 

Multipliant  donc  par  c les  deux  membres  de  l’équa- 
tion précédente , il  vient 

Pp=Qq  + ÇV  -f  QY  + etc.  (A) 

Si  l’on  suppose  que  le  point  m a été  transporté  de  m 
en  n,  et  si  l’on  regarde  mn,  comme  la  vitesse  virtuelle 
de  ce  point,  les  quantités  p , q,  q',q*,  etc. , serontses 
vitesses  virtuelles,  estimées  suivant  les  directions 
des  forces  P,  Q,  Q,  Q’,  etc.  ; l’équation  Çb) signifie 
donc  que  le  produit  de  la  résultante  d’un  nombre 
quelconque  de  forces  appliquées  en  un  même  point. 
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par  la  vitesse  virtuelle  de  ce  point , estimée  suivant 
la  direction  de  cette  résultante , est  égal  à la  somme 
des  produits  de  ces  forces,  multipliées  par  les  vitesses 
virtuelles  du  même  point , estimées  suivant  leurs 
directions  respectives. 

On  peut  remarquer  que  pour  ce  théorème , ’ il 
n’est  pas  nécessaire  que  les  vitesses  virtuelles  soient 
infiniment  petites  , car  la  longueur  de  la  ligne  mrt 
est  tout-à-fait  arbitraire. 

168.  Pour  que  les  forces  Q,  Q',  Q",  etc. , soient 
en  équilibre  autour  du  point  m,  supposé  entière- 
ment libre , il  faut  que  l’on  ait  P=o  , ce  qui  réduit 
l’équation  (b)  à celle-ci  : 

y 

Qq  + Q'q'+  Q“q’  + etc.  =o; 

équation  qui  renferme  le  principe  des  vitesses 
virtuelles  , relativement  aux  forces  Q , Q',  Q1,  etc. 

Ce  principe  a également  lieu  lorsque  le  point  m, 
au  lieu  d’ètre  libre , est  assujéti  à rester  sur  une 
surface  ou  sur  une  courbe  donnée,  pourvu  qu’alors 
les  vitesses  virtuelles  soient  infiniment  petites.  Ou 
n’a  plus  , dans  ce  cas,  P=o ; mais  on  a p=o , 
et  l’équation  (b)  se  réduit  toujours  à celle  des  vi- 
tesses virtuelles. 

En  effet , supposons  le  point  m assujéti  à rester 
sur  une  surface  donnée  ; il  faudra  pour  l’équilibre, 
que  la  résultante  P coïncide  avec  la  normale  à 
cette  surface , ou  qu’elle  soit  perpendiculaire  à son 
plan  tangent;  si  donc  nous  communiquons  au  point 
tn  , un  mouvement  infiniment  petit,,  et  qu’en  vertu 
de  ce  mouvement  il  soit  transporté  en  n sur  la 

surfacç 
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Surface  donnée  , la  projection  p de  la  droite  nm  , 
faite  sur  la  direction  de  P,  ou  sur  la  normale  au 
point  m , sera  nulle  *,  car  dans  une  étendue  infini- 
ment petite  , la  surface  coïncide  avec  son  plan  tan- 
gent , ce  qui  fait  que  la  ligne  nui  est  comprise  dans 
ce  plan  , et  par  conséquent  perpendiculaire  à la 
droite  sur  laquelle  011  la  projette. 

Le  même  raisonnement  s'applique  au  cas  où  le 
point  ni  ne  peut  se  mouvoir  que  sur  une  courbe 
donnée  : la  ligue  nui  coïncide  avec  la  tangente  à 
cette  courbe;  elle  est  donc  perpendiculaire  à la  di- 
rection de  la  force  P qui  coïncide  avec  la  normale; 
par  conséquent  la  projection  de  nui,  sur  cette  direc- 
tion, est  égale  à zéro. 

Ainsi,  le  principe  des  vitesses  virtuelles  a lieu 
dans  tous  les  cas  d’équilibre  que  peut  présenter  un 
système  de  forces  appliquées  en  un  même  point  ; 
mais  on  doit  observer  que  si  le  point  ni  était  sim- 
plement posé  sur  une  surface  donnée  , l’équation 
des  vitesses  virtuelles  n’aurait  pas  lieu  pour  un 
mouvement  infiniment  petit , qui  éleverait  le  point 
m au-dessus  de  la  surface  donnée  , mais  seulement 
pour  tous  les  déplacemens  dans  lesquels  le  point  m 
reste  sur  cette  surface-  Cette  circonstance  donut* 
lieu  , comme  nous  l’avons  déjà  remarqué  ( n°  24  ) , 
à une  condition  d’équilibre  relative  à la  direction 
delà  résultante  P;  condition  qui  ne  peut  être  expri- 
mée par  une  équation,  et  qui  n’est  pas  comprise  dans 
le  principe  des  vitosses  virtuelles. 

1G9.  Essayons  présentement  d’étendre  ce  principe 

t.  16 
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à un  système  de  points  matériels  m,  m',  m",  etc., 
liés  entre  eux  d’une  manière  quelconque  , soit 
par  des  droites  inflexibles , soit  par  des  fils  inex- 
tensibles , dont  les  uns  sont  fixement  attachés  à 
ces  points,  tandis  que  les  autres  viennent  les  tra- 
verser comme  des  anneaux  mobiles.  Dans  ce  der- 
nier cas  , les  points  ou  anneaux  conservent  la 
liberté  de  glisser  le  long  des  fils  qui  les  traversent, 
et  pour  cela , nous  supposons  ces  fils  parfaitement 
flexibles. 

Si  l’on  applique  des  forces  données  P,  P' , P",  etc., 
aux  points  m,  m,  m",  etc.,  et  que  l’équilibre  s'éta- 
blisse dans  le  système  ; il  est  clair  que  les  cordons 
qui  joignent  ces  points  deux  à deux  éprouveront 
chacuu  une  tension  particulière  , c’est-à-dire  , que 
çhacun  de  ces  cordons  sera  tiré  à ses  deux  extré- 
mités par  des  forces  égales  et  contraires , dirigées- 
suivant  scs  prolongernens.  L’intensité  commuue  de 
ces  forces  sera  ici,  comme  dans  le  n°  157  , la  me- 
sure de  la  tension  que  ce  cordon  éprouve.  Un 
gordon  qui  ne  serait  pas  tendu,,  ne  contribuerait  en 
rien  à l’équilibre , et  l’on  pourrait  en  faire  abs- 
traction. 

I.a  tension  peut  varier  en  passant  d’un  cordon  à 
l’autre  ; mais  s’il  s'agit  de  deux  cordons  qui  sont  le 
prolongement  l’un  de  l’autre  à travers  un  anneau, 
la  tension  est  égale  dans  les  deux  , parce  qu’ils 
ne  forment  qu’un  même  cordon  , qui  éprouve  né- 
cessairement la  même  tension  dans  toute  son  éten- 
due (n°  109,).  Ainsi,  par  exemple,  que*»i  soit 
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un  anneau  traversé  par  le  cordon  m'mm",  la  tension 
des  deux  parties  mm  et  mm  de  ce  cordon , sera  la 
même. 

Lorsque  plusieurs  fils  viennent  se  croiser  dans 
un  même  anneau  , la  tension  est  la  même  dans  les 
deux  parties  de  chaque  fil , mais  elle  peut  varier 
d’un  fil  à l’autre.  Si  donc,  outre  le  cordon  in  mm ", 
il  passe  encore  un  cordon  m"mm'y , dans  l’anneau 
m , la  tension  sera  la  même  dans  les  deux  par- 
ties m"m  et  m'ym  de  ce  dernier  fil,  et,  en  général, 
elle  sera  différente  de  celle  des  deux  parties  mm 
et  m"m  du  premier  fil.  Et  si  un  autre  cordon,  tel 
que  mym,  vient  aboutir  au  même  anneau  m,  auquel 
il  soit  fixement  attaché,  ce  cordon  aura  sa  tension 
particulière , différente  en  général  de  toutes  celles 
des  cordons  qui  aboutissent  au  même  point. 

Observons  encore  que  si  m' est  un  anneau,  ainsi 
que  jw,  et  que  le  fil  m'mm , après  avoir  passé  par 
l’anneau  m,  passe  encore  par  l’anneau  m,  pour  aller 
aboutir  au  point  m ; la  tension  sera  la  même  dans 
les  trois  cordons  m"m , mm  et  mm"  ; car  alors  ces 
trois  cordons  n'en  font  qu’un  seul , savoir,  m'mmm" . 
En  général,  lorsqu’un  même  fil  est  partage  en  plu- 
sieurs parties,  par  des  anneaux  mobiles,  la  tension 
est  la  même  dans  toutes  ses  parties. 

170.  Ce  que  nous  disons  ici,  par  rapport  aux  fils 
inextensibles,  s’applique  également  aux  droites  in- 
flexibles qui  joignent  deux  à deux  les  points  du 

16. . 
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système.  Il  faut  se  représenter  ces  droites  comme 
des  espèces  de  fils  qui  ne  peuvent  ni  s’étendre,  ni 
se  contracter,  et  qui  sont,  quand  l’équilibre  existe, 
ou  tirés  ou  poussés  dans  le  sens  de  leur  longueur 
par  des  forces  égales  et  contraires,  appliquées  à 
leurs  extrémités.  L’intensité  de  ces  forces  est  la 
mesure  de  la  tension  ou  de  la  contraction  que  ces 
111s  éprouvent  : s'il  en  existe  dans  le  système  qui 
ne  soient  ni  tendus  ni  contractés  , ils  sont  inutiles 
à l’équilibre  , et  l’on  peut  les  supprimer.  Ainsi , 
dans  ce  qui  va  suivre,  nous  supposerons  tous  les 
liens  physiques  qui  restent  dans  le  système , tendus 
ou  contractés  dans  le  sens  de  leur  longueur  par  des 
forces  inconnues.  — 

L’avantage  du  principe  des  vitesses  virtuelles  est 
de  donner  les  équations  d’équilibre  dans  chaque 
cas  particulier  , sans  qu’on  ait  besoin  de  calculer 
Ces  tensions;  il  n’est  pas  même  nécessaire  de  les 
connaître  pour  parvenir  à la  démonstration  rigou- 
reuse de  ce  principe  ; mais  comme  celle  que  nous 
allons  donner  est  fondée  sur  la  considération  de 
ces  tensions  inconnues,  voici  la  notation  dont  nous 
ferons  usage  pour  les  représenter. 

Nous  désignerons  par  O,//»'] , la  tension  ou  la 
contraction  du  fil  flexible  ou  inflexible  qui  joint 
deux  points  quelconques  m et  m du  système.  De 
celte  manière  , [i»,  m"]  , [«',  m"]  , etc.  , repré- 
senteront les  tensions  des  fils  qui  joignent  m et  m" 
tri  et  m ",  etc.  * 
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171.  Nous  aurons  aussi  «à  considérer  les  varia- 
tions infiniment  petites  qu'éprouvent  les  distances 
des  points  m , ni,  m",  etc.  , pris  deux  à deux,  soit 
quand  l’un  des  points  changé  de  position  , soit  quand 
les  deux  points  sont  déplacés  simultanément.  Alors 
nous  désignerons  par  (m,  ni  ) la  distance  de  deux 
points  quelconques  m et  ni  ; de  sorte  que  (m,m")  , 
(ni,  m"),  (m,ni")  , etc.  , exprimeront  les  distances 
de  m et  ni ",  ni  et  m",  m et  ni",  etc.  Nous  emploie- 
rons la  caractéristique  £ t,  pour  indiquer  les  varia- 
tions de  ces  distances  relatives  à un  déplacement 
infiniment  petit  du  point  m ; la  caractéristique  J''  j 
pour  indiquer  celles  qui  ont  lieu  quand  c’est  le 
point  ni'  que  l’on  déplace  ; la  caractéristique  «T", 
pour  indiquer  les  variations  relatives  au  déplace- 
ment de  m";  et  ainsi  de  suite.  Enfin  nous  réservons 
la  caractéristique  J',  sans  accent,  pour  indiquer  la 
variation  de  la  distance  de  deux  points  résultant 
de  leur  déplacement  simultané. 

En  supposant , par  exemple  , que  m a été  trans- 
porté de  m en  n,  et  ni,  de  ni  en  ri  (fig.  4$)»  nous 
aurons. 

. 2 . (m  , m')  = nn  — mni, 

fr(m,  m')  = nm' — mm, 

«F t. (ni,  m ) = mri  — mm'. 

Il  est  important  d'observer  que  la  variation  to- 
tale, indiquée  par  est  égale  à la  somme  des  va- 
riations partielles,  indiquées  par  «T  et  j de  maniera 
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qu’on  a,  pour  deux  points  quelconques, 

J . (m , m). 

Cette  équation  résulte  de  ce  que  les  déplacemens  de 
m et  m' sont  supposés  infiniment  petits, -et  elle  n’a 
lieu  que  dans  cette  hypothèse.  En  effet  (m,m')  est 
une  fonction  des  coordonnées  des  points  m et  m'; 
ces  variables  prennent  des  accroissemens  infiniment 
.petits  , quand  les  points  m et  m'  sont  transportés 
en  n et  n'  ; or , en  rejetant  les  puissances  de  ces 
accroissemens  , supérieures  à la  première,  il  est 
«vident  que  l’accroissement  total  de  la  fonction 
(m  ,m'),  est  égal  à la  somme  des  accroissemens  par- 
tiels qui  seraient  dus  à la  variation  de  chaque  coor- 
donnée isolément  ; par  conséquent , la  variation 
totale  de  (ni,  m)  doit  être  égale  à la  somme  de  ses 
. deux  variations  partielles  , qui  répondent  aux  oa-r 
racléristiques  ef,  et  <?'. 

17a.  Tout  ce  qui  précède  étant  admis,  consi- 
rons  le  point  m auquel  est  appliquée  la  force  don- 
née P.  Ce  point  est  attaché  aux  autres  parles  cordons 
pmi,  mm",  mm'" , etc.  ; il  est  donc  tiré  ou  poussé  , 
dans  le  sens  de  chacun  de  ces  fils,  par  une  force 
égale  à la  tension  ou  la  contraction  que  ce  fil  éprouve; 
de  sorte  qu’outre  la  force  donnée  P,  le  point  m est 
encore  soumis  à l’action  d’autant  d’autres  forces 
qu’il  y a de  cordons  tendus  aboutissant  en  ce  point. 
Après  qu’on  a eu  égard  à ces  forces  de  tension,  il 
faut  faire  abstraction  des  fils  qui  lient  le  point  m 
aux  autres  points  du  système,  et  le  considérer  comme 
un  point  isolé,  autour  duquel  les  tensions  [m,m,r\y 
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[/n  ,m"~\ , [/»_,  /iï" ] , elc. , et  la  force  P doivent  sc  faire 
équilibre.  Si  ce  point  est  immobile,  il  11’en  résul- 
tera aucune  équation  de  condition  ; mais  s’il  est  par- 
faitement libre  , ou  seulement  , s’il  est  assujéti  à 
rester  sur  une  surface  ou  sur  une  courbe  donnée, 
on  aura,  entre  ces  forces, l’équation  des  vitesses  vir- 
tuelles déjà  démontrée  pour  l’équilibre  d’nn  point 
isolé. 

Pour  former  cette  équation,  prenons  un  pointu 
infiniment  voisin  de  m et  appartenant  à la  surface 
ou  à la  courbe  sur  laquelle  le  point  m est  obligé  de 
rester,  s’il  n’est  pas  parfaitement  libre.  Soient  p,  t , 
t',  t ",  etc. , les  projections  de  mn , sur  les  directions 
des  forces  P,  [m , /?/]  , [m,  ni"],  [m,  ni"]  t etc.  7 
nous  aurons  (n°  168) 

, m' ] . f -)-  [m , -+-  [m  , 4-  etc.  =0. 


Mais  à cause  que  la  ligne  mn  est  infiniment  petite, 
il  estaisé  de  voir  que  sa  projection  sur  la  ligne  mm' y 
n’est  autre  chose  que  la  différence  des  deux  dis- 
tances ni  n et  mm;  car  si  l’on  abaisse  du  point  n- 
(fig.  48),  la  perpendiculaire  «n,  sur  mm,  ma  sera 
cette  projection  , et  l’on  aura  ma=mnl — ami  ; or. 


d’où  l'on  lire  ain  = mn',  en  né- 


gligeante carré  na,  quiest  infiniment  petit  du  second 
ordre;  donc  ma  = mm — nm.  Ainsi,  l’on  aura., 
d’après  la  notation  convenue,  » 


t = m') ; 


* 
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et  par  la  même  raison 

— S' r (m , m"),  t"=4/.(m,  m"),  etc. 
L'équation  précédente  devient  donc 

(m,m"  ) 

-f-  [m,m"]7;.(mJ?ii')+  etc.=o. 

En  considérant  les  autres  points  /»',  m",  ni",  etc. 
du  système  , on  aura  pour  chacun  de  ceux  qui  ne. 
sont  pas  immobiles,  une  équation  semblable  à celle» 
ci.  Ces  équations  seront 

P'p’  m ) + [ni',  ;n"].4'  . (m',  m") 

-f-[W>  .(/»*,  w")  + etc.  =0, 

P" p"  4-  [m",  m ].«r;.(m“,  m ) -f~  [m",  ni  ].4'\  (jn" , m'  ) 

+ [m“ , m™] . 4' . (m* , m")  etc.  = o, 

P"pm  4-  [m",  m ].  r . (m",  m ) 4-  [>',  m'  ] . m’  ) 

4-  [ni*,  ni  3 . 47.  (m*, m")  4-  etc.  = o , 

«te.  ; 

p',p",  P"?  elc-  > exprimant  les  vitesses  virtuelles  de 
ni,  m",  ni",  etc. , estimées  suivant  les  directions  des 
forces  données  F,  F',  F",  etc. , qui  agissent  sur 
ces  points. 

Ajoutons  toutes  ces  équations  : en  observant  que 
[/h,  m']  est  la  même  chose  que  [ni,  m],  et  de  même 
pour  toutes  les  notations  semblables  ; et  en  substi- 
tuant la  variation  totale  de  chaque  distance,  à la 
somme  de  ses*  deux  variations  partielles  , nous 
aurons 
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Pp+  P'p  +P"p"  4-  P'p"  4- etc. 

•+■  [m  , m"].  + Cm>  4 etc- 

-f-  [ni , 

+ + etc.  =o.  (c) 

173.  Jusqu’ici  les  déplacemens  des  points  m ; 
ni,  ni etc. , qui  ont  produit  les  vitesses  virtuel- 
les p , p , p" , etc. , sont  absolument  indépendans 
entre  eux;  et  l’équation  (c)  suppose  seulement  que 
ces  points  n’ont  pas  quitté  les  surfaces  ou  les  courbes 
données , sur  lesquelles  ils  sont  obligés  de  rester  ; 
niais  si  nous  supposons  en  outre  qu’en  vertu  de  ces 
déplacemens,  les  points  du  système  qui  sont  joints 
par  un  fil  tendu  , ont  conservé  les  mêmes  distance* 
respectives,  nous  aurons 

<f.(m,m')  = o,  =0,  etc.; 

et  l’équation  (c)  se  réduira  à celle-ci 

Pp  4-  P'p'  4-  P'p"  4-  P"p"  + etc.  = o . 
quiestprécisémentcelle  des  vitesses  virtuelles^’ 165). 

Si  dans  le  déplacement  des  points  m , ni,  ni' , etc., 
ceux  qui  sont  des  anneaux  ont  glissé  le  long  des  (ils 
qui  les  traversent , l’équation  des  vitesses  virtuelles 
aura  encore  lieu  , pourvu  que  les  longueurs  totales 
de  ces  fils  n’aient  pas  varié.  Supposons,  par  exemple, 
que  m est  un  anneau  qui  a glissé  le  long  du  fil  nimm. 
Alors  on  n’a  plus  séparément 

J.  (m,m')—o,  m')  — o ; 
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mais  on  a toujours 

+ = of 

à cause  de  l’incxtensibite'  du  fil  m'mni";  or  , les  deux 
fils  mm  et  m'm  n’en  faisant  qu’un  seul  dans  ce  cas  , 
les  tensions  \m , /»']  et  [m,  /«*]  , sont  égales  (u°  168): 
Jes  deux  termes  qui  renferment  ces  tensions  dans 
l’équation  (c),  peuvent  donc  s’écrire  ainsi  : 

« 

+ ï.  (m , m"  )] , 

et  par  conséquent  ils  se  détruisent. 

En  général  on  conçoit  que  si  un  fil  flexible  passe 
à travers  un  nombre  quelconque  d’anneaux  , les 
tensions  égales  des  différentes  parties  de  ce  fil  dis- 
paraîtront dans  l’équation  (e)  , toutes  les  fois  que 
la  variation  de  la  longueur  totale  du  fil  sera  nulle. 

Concluons  donc  enfin , :*.  que  l’équation  des 
vitesses  virtuelles  a lieu  pour  tous  les  mouvemens 
infiniment  petits  que  l’on  peut  donner  à u»  corps 
Solide  , libre  ou  gène  par  des  obstacles  fixes  ; car 
dans  tous  ces  mouvemens  , les  distances  respectives 
des  points  du  eorps  restent  les  mêmes. 

2°,  Que  cette  équation  a aussi  lieu  pour  tous  les 
mouvemens  infiniment  petits  que  peut  prendre  un 
système  de  points  ou  d’anneaux  liés  par  des  fils 
flexibles  , pourvu  que  ces  fils  restent  droits  et  ten- 
dus. Quand  cette  condition  n’est  pas  remplie,  les 
tensions  ne  disparaissent  pas  toutes  dansl’équation  (c)r 
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et  par  conséquent  l’équaliou  des  vitesses  virtuelles 
n’a  plus  lieu. 

» Üh 

174.  Cette  démonstration  du  principe  des  vitesse^ 

virtuelles  est  un  développement  de  celle  que  M.  La- 
place  a donnée  dans  le  Ier  livre  de  la  Mécanique  cé- 
leste, pour  un  système  de  points  liés  entre  eux  d uns 
manière  invariable.  Nous  l’avons  étendue  au  cas  où 
ces  points  ou  plusieurs  d’entre  eux  , conservent  la 
liberté  de  glisser  le  long  des  fils  flexibles  qui  les 
unissent.  Quand  il  sera  question  de  l’équilibre  des 
fluides  , nous  ferons  voir  , en  partant  de  leur  pro- 
priété fondamentale  , que  cette  démonstration  s’ap- 
plique aussi  à un  système  de  forces  qui  réagissent 
les  unes  sur  les  autres,  par  l’intermédiaire  d'un 
fluide  incompressible,  contenu  dans  un  canal,  ou 
dans  un  vase  de  forme  quelconque.  Par  ce  moyen  , 
notre  démonstration  aura  toute  la  généralité  que 
l’on  peut  demander  ; car  les  droites  inflexibles,  les 
fils  flexibles  et  inextensibles,  les  fluides  renfermés 
dans  des  canaux  , sont  les  seuls  moyens  physiques 
existans  , qui  soient  propres  à lier  entre  eux  des 
points  matériels  , et  à modifier  l'action  des  forces 
qui  leur  sont  appliquées  : en  supposant  que  parmi 
ces  points  il  en  existe  d’immobiles,  d’autres  parfais 
tement  libres  , d’autres  assujélis  à rester  sur  des 
surfaces  ou  sur  des  courbes  données,  011  a le  sys-* 
tème  de  corps  le  plus  général  que  l'on  puisse  avoir 
besoin  de  considérer.  Si  l’on  établissait  entre  ces 
points  une  liaison  arbitraire , qui  ne  résultat  pas  d’unç 
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combinaison  quelconque  de  ces  difTérens  moyens,1 
cette  liaison  ne  pouvant  se  réaliser  physiquement  , 
il  serait  inutile  de  chercher  les  conditions  d’équi- 
libre d’un  pareil  système. 

175.  Il  nous  reste  encore  à faire  voir  que  réci- 
proquement quand  l’équation 

Pp  + P'p  4-  P"p’  + py  + etc.  = o , (a) 

a lieu  pour  tous  les  mouvemens  infiniment  petits 
que  l’on  peut  communiquer  au  système  des  points 
m,  ni,  ni,  etc.  , les  forces  P,  P1,  P ",  etc.  , soûl 
en  équilibre  , ainsi  que  nous  l'avons  énoncé  précé- 
demment (n°  iG3). 

Supposons  donc  , pour  un  moment , que  l’équi- 
libre n’ait  pas  lieu.  Les  points  m,  ni,  m’,  etc.,  ou  une 
partie  de  ces  points  , se  mettront  en  mouvement,  et 
dans  le  premier  instant  ils  décriront  des  droites  infi- 
niment petites  , telles  que  nui,  mn,  n’n,e  te.  (fîg.  44)î 
on  pourra  donc  réduire  tous  ces  points  au  repos  en 
leur  appliquant  des  forces  convenables  , dirigées 
suivant  les  prolongemens  de  ces  lignes , en  sens 
contraire  des  mouvemens  produits  ; par  consé- 
quent, si  nous  désignons  ces  forces  inconnues  par 
R,  R,  K,  etc.,  l’équilihre  aura  lieu  entre  les  forces 
P,  P , P",  etc.  , H,  R,  K , etc.;  de  sorte  que 
/■ , r , r , etc. , étant  les  vitesses  virtuelles  de  m , 
ni , in,  etc.  , estimées  suivant  les  directions  des 
nouvelles  forces  R,  R,  R,  etc.,  ou  aura,  d’après 
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le  principe  des  vitesses  virtuelles  qui  vient  d'être 
démontré, 

Pp  4-  P' p 4-  P"p”  4-  etc.  4-  Rr  4-  flV  4-  R"r"  4- etc.  = o ; 
équation  que  la  précédente  réduit  à 
Rr  + R'r  4-  fl" r* 4- etc.  = o. 

Celte  équation  ayant  lieu  poyr  tous  les  mouve- 
mens  que  l’on  peut  donner  au  système  des  points 
m , m',  m",  etc. , nous  pouvons  choisir , pour  les 
vitesses  virtuelles  de  ces  points  , les  espaces  réel- 
lement décrits  mn , m'n',  m"nf  , etc.  ; mais  comme 
ces  lignes  sont  comptées  sur  les  -prolongcmens  des 
directions  de  R,  R,  R’,  etc.,  il  s'ensuit  ( n°  i65) 
que  toutes  les  quantités  r , r,  /*,  etc.,  seront  né- 
gatives et  égales,  abstraction  faite  du  signe,  à ces 
mêmes  lignes  mn , m'n',  m'a,  etc.  Alors  tous  les 
ternies  de  la  dernière  équation  étant  de  même  signe, 
leur  somme  ne  peut  être  nulle  , à moins  que  chaque 
terme  ne  soit  séparérftent  égal  à zéro.  Ou  aura 
donc 

R.mn  — o , R'  .m'n'  — o,  fl".  m"n  = o,  etc. 

Or  , pour  que  le  produit  R.mn  soit  nul , il  faut 
qu'on  ait,  ou  R=o  , ou  mn  = o ; ce  qui  signifie, 
dans  l’un  et  l’autre  cas  , que  le  point  m ne  peut 
prendre  aucun  mouvement  : il  en  est  de  même  de 
tous  les  autres  points  ; par  conséquent  le  système 
entier  est  en  équilibre  ; et  c’est  ce  que  nous  nous 
proposions  de  démontrer. 
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ï^6,  Le  centre  de  gravité  d’un  système  de  corps 
pesans , liés  entre  eux  d’une  manière  quelconque  , 
est  en  général  le  plus  haut  ou  le  plus  bas  qu’il  est 
possible  , quand  ces  corps  sont  en  équilibre.  Ce 
théorème  remarquable  est  une  conséquence  immé- 
diate du  principe  des  vitesses  virtuelles. 

En  effet,  supposas  que  m,  m',  m",  etc. , sont  les 
centres  de  gravité  de  différens  corps,  dont  les  poids 
sont  les  forces  P,  P',  P etc.  , appliquées  à ces 
points  ; abaissons  de  tous  ces  points  des  perpen- 
diculaires z , z z“,  etc.  , sur  un  plan  horizontal , 
choisi  arbitrairement  ; ces  droites  représenteront 
les  directions  des  forces  P,  P1 , P",  etc.  ; leurs  lon- 
gueurs varieront  quand  on  communiquera  au  sys- 
tème un  mouvement  infiniment  petit  ; et  il  est 
clair  que  leurs  accroissemens  positifs  ou  négatifs 
exprimeront  les  vitesses  virtuelles  des  points  m , 
m , nî , etc. , estimées  suivant  les  directions  de  ces 
forces  , c’est-à-dire,  les  quantités  p , p , p’,  etc.  La 
somme 

« Pp  -+-  P'p'  + P“p“  + etc. 

sera  donc  l’accroissement  de  la  quantité 
Pz  + P'z'  + P" z”  -f-etc., 

correspondant  au  mouvement  communiqué;  or,  eti 
vertu  du  principe  des  vitesses  virtuelles  , cet  ac- 
croissement est  égal  à zéro  , lorsque  les  poids 
P j F,  F,  etc. , sont  eu  équilibre  ; donc  alors , b 
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quantité  Pz  -j-  P'z!  -f-  etc.  est  on  maximum  ou  un 
minimum , ainsi  qu'il  résulte  de  la  règle  connue , 
d’après  laquelle  on  détermine  les  plus  grandes  et 
les  plus  petites  valeurs  des  quantités  variables.  Mais 
on  a ( n®  99.) 

Pz  + P’z'  4-  P'z"  -f  etc.  = ï\z, , 

en  désignant  par  IT  la  somme  des  poids  P,  P , 
P" , etc.  , et  par  zt  l’ordonnée  verticale  du  centre 
de  gravité  du  système  entier  : cette  ordonnée 
est  donc  un  maximum  ou  un  minimum , quand  le 
système  est  en  équilibre  ; et  par  conséquent  y dans 
cet  état , le  centre  de  gravité  est  le  plus  haut  ou 
le  plus  bas  qu’il  est  possible. 

177.  Il  suit  de  ce  théorème  qu’entre  toutes-  les 
courbes  d’une  longueur  donnée  , qui  passent  par 
les  points  de  suspension  d’une  chaînette  , cette 
courbe  est  celle  dont  le  centre  de  gravité  est  le 
plus  bas.  En  partant  de  cette  propriété  , et  en 
taisant  usage  du  calcul  des  variations , on  obtient 
la  même  équation  de  la  chaînette  que  nous  avons 
déjà  trouvée  ( n“  i44  )•  Comme  on  sait  d’avance 
que  cette  courbe  doit  être  plane  , on  simplifiera 
le  calcul  en  prenant  son  plan  pour  celui  des  co- 
ordonnées. Soit  donc  KnK'  ( fig.  38  ) , la  courbe 
cherchée  ; prenons  l’horizontale  Kx  , pour  l’axe 
des  abscisses  , et  la  verticale  Kf  pour  celui  des 
ordonnées  ; désignons  par  / , la  longueur  donnée 
de  cette  courbe,  et  par  y , l’ordonnée  de  sou  centre 
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de  gravité,  nous  aurons  ( n°  io3) 


l —fV dx*  + df  , ly,=fy  ■ V dx*  -h  dy'  J 

ces  intégrales  étant  prises  depuis  le  point  K , jus- 
qu’au point  K'.  Il  faut  donc  que  dans  la  courbe 
cherchée  , l’intégrale  fjr.  \dx%  -j-  dy%  , soit  un 
maximum  entre  toutes  les  courbes  que  l’on  peut 
mener  par  les  points  donnés  K et  AT',  et  qui  ont 
la  même  longueur  l ; or,  si  nous  considérons  la 
somme  fy-V  dx* -+•  djr* + g . f \/dx%-\-dy*i  oh  g 
désigne  une  constante  indéterminée  , et  si  nous 
trouvons  une  courbe  dans  laquelle  cette  somme 
soit  un  maximum  entre  toutes  les  courbes  possibles, 
passant  par  les  points  K et  K ',  il  est  évident  que 
pour  cette  même  courbe , l’intégrale  fy . \J dx%-\~  dy * 
sera  un  maximum , relativement  à toutes  les  courbes 
de  même  longueur  ; par  conséquent , si  nous  dé- 
terminons la  quantité  g , qui  entrera  dans  l’équa- 
tion de  cette  courbe  , de  manière  qu’on  ait 
f \/dx%  •+-  dy * = / , cette  équation  deviendra  celle 
de  la  courbe  demandée.  C’est  en  considérant  ainsi 
la  somme  de  deux  ou  d’un  plus  grand  nombre 
d’intégrales , que  l’on  ramène  les  muxima  relatifs 
de  ces  intégrales  , à des  maxima  absolus  (*}. 

Considérons  x comme  fonction  de  y , ce  qui 


(*)  Voyez  le  Traité  Élemtntaire  du  calcul  différentiel , d« 
M.  Lacroix. 
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jnendra’  les  calculs  plus  simples  , et  faisons , pour 
uu  moment , 

dx* 


( y + s )• 


*+^=sB'P- 


nous  aürons 


fy.  \Zdx*  -f-  dy2  +S-fV dx2  -h  dy2=fVdy, 
et,  pour  l’équation  du  maximum, 

JSV.dy  = o. 

Cette  variation  SV  devrait  être 'prise  par  rapport 
à x et  à ~r  , dont  les  variations  sont  dx  et  : 

dy  . . Jy 

mais  comme  V ne  contient  point  x , la  valeur  de 
SV  se  réduit  à 

_ d.tx  " 

~ / , dx''~àÿ~  - f:' 

VI+^ 


SV  - 


Multipliant  par  dy,  et  intégrant  par  parties,  afin  de 
faire  disparaître  d.Sx,  il  vient 

l/ dv2  -t-  dx2  L l / dxÀ  dv2  J 


La  variation  Sx  est  nulle  aux  deux  limites  de  l’in- 
tégrale , puisqu'elles  se  rapportent  aux  points  K 
et  K',  qui  sont  fixes  et  donnés  de  position;  le 
terme  hors  du  sigue  f , disparait  donc  dans  cette 
valeur  de  f SV  -dy  ; et  eu  égalant  à zéro  le  coëfli-. 

*•.  *7. 
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cient  de  J\z , sous  le  signe /,  on  a pour  l’ét^iation 

de  la  courbe  demandée  , 


Cr  + g)-<kH__ 
ÿdx'  + dy'  J 


OU 


(y  +g)-d-r 

y/  dra  -J-  </ya 


C étant  une  constante  arbitraire.  Si  l’on  appelle  c, 
l’angle  que  fait  la  tangente  au  point  K , origine  des 
coordonnées  , avec  l’axe  des  cc , on  aura  à la  fois 

j-  = o et  ^=tang.c j d’où  il  résulte  C=g. cos.c; 

l’équation  de  la  courbe  devient  donc 


{y+gi-dx  = g-cos.c 


■ y/  dx*-\-dy'. 


On  voit  .qu’elle  a la  même  forme  que  l’équa- 
tion (2)  du  n°  144,  avec  laquelle  elle  coïncide  en 

prenant  g = — ce  qui  est  permis,  puisque  g 

et  A sont  des  constantes  indéterminées.  On  achè- 
vera l’intégration  et  l’on  déterminera  les  constantes, 
de  la  même  manière  que  dans  ce  110  et  dans  les 
suivans. 


17 8.  Quoiqu’il  soit  vrai  de  dire  qu’un  système 
de  corps  pesans  reste  en  repos , quand  son  centre 
de  gravité  est  le  plus  bas  , et  quand  il  est  à sa  plus 
grande  hauteur  ; cependant  ces  deux  étals  d’équi- 
libre diffèrent  essentiellement  l’un  de  l’autre  ; et 
pour  en  montrer  la  différence,  il  convient  d'expli- 
quer ici  ce  qu'on  entend  par  la  stabilité  de  l’équi- 
libre. 

» Un  système  de  corps  est  dans  une  position  d’éqni- 
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libre  stable,  lorsqu’en  l’écartant  un  tant  soit  peu  de 
cette  position  , il  tend  de  lui-même  à y revenir,  en 
faisant  de  part  et  d’autre  des  oscillations  très-petites. 
Dans  la  nature , ces  oscillations  sont  bientôt  anéan- 
ties par  les  frottemens  et  les  résistances  de  tout 
genre  que  les  corps  éprouvent,  et  le  système  re- 
prend la  position  d’équilibre  d’où  on  l’a  écarté. 

Cela  posé  , l’équilibre  d’un  système  de  corps 
pesans  est  stable  , lorsque  son  centre  de  gravité  est 
le  plus  bas  qu’il  peut  être  ; au  contraire , il  n’est 
qu 'instantané , quand  le  centre  de  gravité  est  le  plus 
haut;  c’est-à-dire,  que  si  l’on  vient  dans  ce  dernier 
cas , à écarter  le  système  un  tant  soit  peu  de  la 
position  d’équilibre  , au  lieu  de  tendre  à y revenir, 
il  s’en  éloigne  de  plus  en  plus. 

Cette  différence  des  deux  états  ne  peut  se  dé- 
montrer d’une  manière  générale,  qu’en  déterminant 
l’espèce  de  mouvement  que  prend  un  système  de 
corps  pesans , infiniment  peu  écarté  de  sa  posirion 
d’équilibre  ; par  conséquent  cette  démonstration 
appartient  à la  dynamique.  Mais  on  peut  citer  beau- 
coup de  cas  d’équilibre  où  cette  différence  est 
évidente  en  elle-même  : par  exemple , si  l’on  con- 
sidère un  corps  pesant , retenu  par  un  point  fixe, 
ce  corps  sera  en  équilibre  lorsque  son  centre  de 
gravité  se  trouvera  sur  la  verticale  menée  par  le 
point  de  suspension  , au-dessus  ou  au-dessous  de 
ce  point  : au-dessous,  il  sera  le  plus  bas  qu’il  peut 
être;  au-dessus,  il  sera  le  plus  haut;  or,  il  est  évident 
que  dans  le  premier  cas,  l’équilibre  est  stable,  et 
que  dans  le  second , il  n’est  qu'instantané.  Un 

' 17.. 
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cylindre  pesant  et  homogène , à base  elliptique 
est  en  équilibre  , étant  couché  sur  un  plan  ho- 
rizontal , lorsqu’il  touche  ce  plan , suivant  l’arête 
menée  par  un  des  sommets  de  sa  base  ; si  l’arête 
de  contact  est  menée  par  un  sommet  du  petit 
axe,  la  distance  du  centre  de  gravité  au  plan  ho- 
rizontal , est  un  minimum  ; cette  distance  est , 
au  contraire,  un  maxirmim  , quand  l’arête  de  con-  , 
tact  correspond  à un  sommet  du  grand  axe  ; or, 
il  est  encore  évident  que  l’équilibre  est  stable  dans 
le  premier  cas  , et  instantané  dans  le  second.  Si 
l’arête  de  contact  ne  passe  pas  par  un  des  sommets 
de  la  base  , il  n’y  a ni  maximum , ni  minimum;  et 
aussi , dans  une  semblable  position  , le  cylindre  ne 
reste  point  en  équilibre. 


V 

FIN  DU  PREMIER  LITRE. 
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CHAPITRE  PREMIER. 

DU  MOUVEMENT  RECTILIGNE  D’UN  POINT 
MATÉRIEL. 

# 

§.  I.  Mouvement  uniforme. 

179.  Ee  mouvement  le  plus  simple  que  puisse 
prendre  un  point  matériel , est  celui  qui  se  fait 
en  ligne  droite,  et  dans  lequel  le  mobile  parcourt 
des  espaces  égaux  en  temps  égaux.  C'est  ce  mou- 
vement qu’on  appelle  uniforme  ; et  l’on  nomme 
vitesse,  le  rapport  constant  des  espaces  parcourus 
aux  tems  écoulés  depuis  l’origine  du  mouvement, 
ou , ce  qui  est  la  même  chose  , l’espace  parcouru 
dans  l’unité  de  tems. 

Un  mouvement  uniforme  diffère  d’un  autre  mou- 
vement de  la  même  espèce,  par  la  grandeur  de  la 
vitesse  qui  doit  être  donnée  pour  chaque  mouve- 
ment en  particulier.  En  désignant  par  a la  vitesse, 
par  t le  tems  écoulé  depuis  un  instant  détermine  , 
par  e l’espace  parcouru  par  le  mobile  pendant  ca 
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teins  t , on  aura  évidemment,  d’après  la  définition 

de  la  vitesse  , 

e 

- = a , ou  e = at. 

U 

Mais  on  peut  donner  à celle  équation  une  forme 
un  peu  plus  générale,  qui  permette  de  comparer 
entre  eux  les  niouvemeng  de  plusieurs  corps  qui  ne 
partent  pas  du  même  point. 

Pour  cela  , supposons  que  e désigne  à un  instant 
quelconque,  la  distance  du  mobile  à un  point  fixe 
C (fig.  49)  » choisi  arbitrairement  sur  la  droite  AB 
qu’il  décrit  en  allant  de  A vers  B.  Soit  D le  point 
où  se  trouve  le  mobile,  à l'instant  déterminé  d’où  l’on 
compte  le  tems  t ; représentons  par  b,  la  distance  CD , 
et  conservons  toujours»  pour  désigner  la  vitesse: 
e — b sera  l'espace  parcouru  pendant  le  tems  t ; par 

conséquent  on  aura  e-y^  = « ; d’où  l’on  tire 
e = at  -f-  b.  (1) 

Observons  que  quand  une  équation  contient  des 
quantités  de  différentes  espèces , comme  ici  le  tems  t 
et  les  lignes  e , a,  b , ces  quantités  ne  sont  antre 
chose  que  des  nombres  abstraits  qui  marquent  leurs 
rapports  à des  unités  de  l’espèce  de  chacune  d’elles. 
C’est  la  remarque  que  nous  avons  déjà  eu  occa- 
sion de  faire  dans  le  n“  94  > et  T16  nous  répétons 
maintenant  une  fois  pour  toutes. 

La  variable  t peut  être  positive  ou  négative  ; ses  va- 
leurs positives  se  rapportent  à des*  époques  posté- 
rieures à l’instant  d’où  l’on  compte  le  tems,  et  scs  va- 
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leurs  négalives,  à des  époques  antérieures  au  même 
instant.  De  meme,  les  valeurs  positives  de  la  variable 
e devront  être  comptées,  à partir  du  point  Z?,  de  Cx ers 
B,  et  ses  valeurs 'négatives,  à partir  du  même  point , 
de  C vers  A.  De  cette  manière,  l’équation  (i)  fera 
connaître  , pour  tous  les  instans  possibles  , la  posi- 
tion du  mobile  sur  la  droite  indéfinie  AB. 

180.  Si  nous  considérons  un  autre  point  maté- 
riel , qui  se  meuve  uniformément  sur  la  même 
droite,  avec  une  vitesse  a , et  qui  soit  en  D’ à l’ins- 
tant d’où  l’on  compte  le  teins  l , l’équation  de  son 
mouvement  sera 

e — a't  -f-  b'  ; 

e'  représentant  sa  distance  variable  au  point  fixe  C , 
et  b' , la  distance  CU . Dans  cette  équation , la  vi- 
tesse a'  sera  positive  ou  négative  , selon  que  ce 
second  mobile  marchera  de  A vers  B , comme  le 

i , # 7 

premier  , ou  en  sens  contraire,  c’est-à-dire,  de  B 
vers  A. 

Au  moyen  de  cette  équation,  combinée  avec  la 
précédente,  on  résoudra  sans  difficulté  tous  les 
problèmes  qui  se  rapportent  au  mouvement  relatif 
des  deux  mobiles.  Si  l’on  demande,  par  exemple, 
à quel  instant  ils  se  rencontreront  , il  est  clair  qu’à 
cet  instant  ils  seront  à la  même  distance  du  point 
C ; on  aura  donc  e—e',  ou 

at  -f-  b z=zat  -f-  b" } 

b'~  b ■ 'A'  ' -i 


ce  qui  donne 


» 


a — a' 


’j 
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Lorsque  cette  valeur  de  t sera  négative,  il  en  fau-» 
dra  conclure  que  la  rencontre  des  deux  mobiles  a 
en  lieu  avant  l’instant  d’où  l’on  compte  le  tems  j 
elle  aura  lieu  après  cet  instant,  quand  la  valeur  de 

t sera  positive.  Dans  le  cas  de  a=  a' , on  aura 

ce  qui  signifie  que  les  deux  mobiles  ne  se  rencon- 
treront jamais , et  ne  se  sont  jamais  rencontrés  ; 
ce  qui  est  évident  en  soi-mème,  puisqu'ils  mar- 
chent dans  le  même  sens , avec  des  vitesses  égales. 

181.  Lorsqu’on  est  certain  que  le  mouvement 
d’un  corps  est  uniforme  , ce  mouvement  fournit 
le  moyen  le  plus  naturel  de  mesurer  le  tems , qui 
est  alors  proportionnel  aux  espaces  parcourus  par 
le  mobile.  Mais  pour  s’assurer  de  l’uniformité  du 
mouvement  qui  doit  servir  de  mesure  au  tems , il 
est  évident  qu’il  faut  en  avoir  une  autre  mesure  , 
indépendante  de  ce  mouvement.  Ch’,  si  l’on  a une 
suite  de  mouvemens  qui  s’achèvent  tous  en  tems 
égaux  , on  peut  prendre  leur  durée  commune  pour 
unité  de  tems  , et  le  nombre  de  ces  mouvemens 
successifs  deviendra  la  mesure  du  tems  , rapportée 
à cette  unité.  Nous  ne  supposons  pas  que  l’on 
connaisse  la  loi  suivant  laquelle  ces  mouvemens 
s’exécutent  ; car  il  se  présente  sans  peine  à l’esprit 
une  infinité  de  cas  où  , sans  connaître  cette  loi , 
on  peut  néanmoins  assurer  que  tous  ces  mouve- 
mens s’achèvent  en  tems  égaux.  Nous  n’en  citerons 
ici  aucun  exemple,  parce  qu’il  ne  s’agit  pas  d’entrer 
dans  le  détail  des  dift'érens  moyens  qu’on  pourrait 
employer  à la  mesure  du  tems  ; mais  seulement 
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faire  voir  que  celte  mesure  n’est  pas  essentiellement 
fondée  sur  la  considération  du  mouvement  uni- 
forme ; de  manière  qu’on  peut , saj»s  commettre 
un  cercle  vicieux , faire  entrer  la  notion  du  tems 
dans  la  définition  de  ce  mouvement. 

1S2.  Si  un  corps,  après  avoir  parcouru  un  certain 
espace  dans  un  tems  déterminé  , parcourt  ensuite  un 
espace  plus  grand  dans  un  tems  égal , nous  disons 
que  son  mouvement  s’est  accéléré ; nous  disons, 
au  contraire  , qu’il  s’est  ralenti , quand  le  second 
espace  est  plus  petit  que  le  premier  ; or,  de  même 
que  ce  corps  n’a  pu  se  mettre  en  mouvement  sans 
1 action  d une  force  (n*  i),  de  même  aussi  il  est 
incapable,  sans  le  secours  d’une  nouvelle  force,  d’ac- 
célérer ou  de  ralentir  le  mouvement  qu’il  a reçu  , 
ou  d’en  changer  la  direction.  Un  point  matériel  mis 
en  mouvement  par  l'action  d’une  force,  et  ensuite 
abandonné  à lui-même,  se  meut  donc  indéfiniment 
en  ligne  droite  ; il  décrit  toujours  le  même  espace 
dans  le  même  intervalle  de  tems,  ou  autrement  dit, 
il  se  meut  d’un  mouvement  uniforme,  dans’ la  direc- 
tion de  la  force  qui  l’a  mis  eu  mouvement.  L’inten- 
sité de  celle  force  détermine  la  vitesse  ‘du  mouve- 
ment produit;  de  sorte  que  la  force  changeant,  le 
mouvement  reste  uniforme,  mais  l’espace  parcouru 
dans  l'unité  de  tems  devient  ou  plus  grand  ou  plus 
petit. 

Cette  impossibilité  où  sont  tous  les  corps  de 
changer  leur  état  de  mouvement  ou  de  repos,  sans 
le  secours  d'une  cause  particulière  qui  agit  sur  eux 
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à cet  instant,  est  une  des  propriétés  générales  de  la 
matière  , qu’on  appelle  Y inertie.  Elle  est  pour  nous 
un  résultat  d»  l’expérience  et  de  l’analogie  , sur  le- 
quel il  ne  peut  rester  aucun  doute.  En  effet,  nous 
voyons  les  corps  persévérer  de  plus  en  plus  dans 
leur  mouvement  , à mesure  que  nous  prenons 
soin  de  diminuer  les  obstacles  , tels  que  les  frot- 
temens  et  les  résistances  des  fluides , qui  altèrent 
ce  mouvement  et  finissent  par  l’anéantir.  L’aualogie 
nous  conduit  donc  à conclure  que  si  nous  parve- 
nions à faire  disparaître  entièrement  ces  obstacles, 
nous  verrions  les  corps  mis  en  mouvement  par  une 
force,  conserver  ce  mouvement  sans  aucune  alté- 
ration  , jusqu’à  ce  qu’une  nouvelle  force  ^Int  dé- 
truire ou  changer  l’effet  de  la  première.  L’inertie 
de  la  matière  est  principalement  remarquable  dans 
le  mouvement  des  corps  célestes , qui  subsiste 
depuis  un  tems  dont  nous  ne  saurions  assigner  la 
limite,  et  dans  lequel  cependant  les  observations 
les  plus  précises  n’ont  pu  faire  découvrir  aucune 
altération. 

§.  II.  Mouvement  uniformément  varié. 

i83.  Il  existe  dans  la  nature  deux  espèces  dis- 
tinctes de  forces.  Les  unes  agissent  sur  les  corps  pen- 
dant un  tems  inappréciable;  aussitôt  après  cette  action 
presqu’instantanée , elles  abandonnent  le  mobile 
à lui-mème;  par  conséquent  ces  forces  produisent 
toujours  un  mouvement  rectiligne  et  uniforme.  Les 
forces  de  l’autre  espèce  agissent  sans  interruption  sur- 
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ie  mobile,  pendant  toutela  durée  de  son  mouvement. 
Si  celte  action  continue  s’exerce  toujours  suivant  la 
même  ligne  droite,  le  mouvement  produit  est  recti- 
ligne ; mais  les  espaces  parcourus  en  tems  égaux , ne 
sont  point  égaux,  quelque  petits  que  soient  ces  inter- 
valles de  tems  ; de  sorte  que  ce 'mouvement  n’est  ni 
uniforme,  ni  un  assemblage  de  mouvemens  uniformes 
qui  se  succèdent  dans  la  même  direction.  Nous  exa- 
minerons dans  la  suite,  le  cas  où  la  direction  de  la 
force  varie  sans  cesse  pendant  le  mouvement,  et 
où  le  mobile  décrit  en  conséquence  une  lignecourbe; 
il  ne  sera  question  dans  ce  chapitre,  que  du  mou- 
vement rectiligne  d’un  point  matériel. 

184.  Nous  appellerons  en  général  mouvemens  va- 
riés , ceux  dans  lesquels  le  rapport  des  espaces  par- 
courus aux  tems  employés  à * les  parcourir , varie 
continuellement  ; et  forces  accélératrices , les  forces 
qui  produisent  de  semblables  mouvemens  par  leur 
action  non  interrompue  sur  le  mobile. 

Po.ur  se  représenter  plus  aisément  un  mouvement 
varié,  on  peut  partager  le  tems  en  une  infinité  d’in- 
tervalles infiniment  petits,  et  supposer  que  la  force 
agit  sur  le  mobile  au  commencement  de  chaque 
instant.  Alors  le  mouvement  sera  uniforme  pendant 
la  durée  de  ces  intervalles  ; le  mouvement  varié  , 
quel  qu’il -soit,  sera  donc  remplacé  par  une  suite 
de  mouvemens  uniformes,  dont  les  durées  seront 
infiniment  petites,  et  dont  les  vitesses  seront  toutes 
différentes  entre  elles. 

En  décomposant  ainsi  un  mouvement  varié  en 
une  infinité  de  mouvemens  uniformes,  on  simplifiera 
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beaucoup  les  démonstrations  et  les  calculs  ; et  les 
résultats  auxquels  on  parviendra  par  ce  moyen  , 
n’en  auront  pas  moins  le  degré  dç  certitude  que  l’on 
a droit  d’exiger.  Cette  manière  d'envisager  les  mou- 
vemens  variés,  est  analogue  à ce  qu’on  fait  en  géomé- 
trie, quand  on  substitue  aux  courbes  continues,  des 
polygones  d’une  infinité  de  cotés  infiniment  petits. 

i85.  Lorsqu’un  corps  se  meut  d’un  mouvement 
varié  , si  l’on  supprimait  à un  instant  quelconque 
la  force  accélératrice  , le  mouvement  deviendrait 
uniforme  ; or,  la  vitesse  du  mouvement  uniforjne 
qui  succéderait  dans  ce  moment  au  mouvement 
varié , est  ce  qu’on  appelle  la  vitesse  acquise  par  le 
mobile , ou  simplement  la  vitesse  du  mobile  à cet 
instant.  Celte  vitesse  dépend  évidemment  du  tems 
pendant  lequel  la  force  accélératrice  a agi  sur  le 
mobile  , et  de  la  nature  de  cette  force.  Dans  chaque 
espèce  de  mouvement,  la  vitesse  est  donc  une  cer- 
taine fonction  du  tems  écoulé  depuis  que  le  corps 
a commencé  de  se 'mouvoir.  Après  le  cas  d'une 
vitesse  constante,  qui  donne  le  mouvement  uni- 
forme, le  plus  simple  est  celui  dans  lequel  la  vitesse 
croit  ou  décroît  par  degrés  égaux.  Le  mouvement  est 
uniformément  accéléré  ou  retardé,  selon  que  la  vitesse 
augmente  ou  diminue.  Pour  comprendre  ces  deux 
cas  en  une  seule  dénomination  , nous  nommerons 
uniformément  variés  , les  mouv  emens  dans  lesquels 
la  vitesse  varie  proportionnellement  au  tems» 

La  force  qui  produit  un  mouvement  de  cette 
espèce , sera*  pour  nous  une  force  accélératrice 
constante  ; car  elle  agit  constamment  de  la  même 
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manière  sur  le  mobile  , dont  elle  augmente  ou  di- 
minue la  vitesse  d’une  quantité  égale  en  tems  égaux, 
pendant  toute  la  durée  du  mouvement. 

186.  Proposons-nous  de  déterminer  en  fonction  du 
tems,  l’espace  parcouru  par  un  mobile  qui  sement 
d’un  mouvement  uniformément  varié.  Soient  e cet 
espace,  t le  tems,  v la  vitesse  au  bout  du  tems  t; 
désignons  aussi  par  a la  vitesse  initiale,  et  par  g-  la 
quantité  constante  dont  la  vitesse  augmente  dans 
chaque  unité  de  tems;  de  sorte  que  a soit  la  vitesse  à 
l’origine  du  mouvement;  a-j-g , la  vitesse  à la  fin 
de  la  première  unité  de  tems;  a-\-2g,  a-f-5g,  etc., 
à la  fin  delà  deuxième,  de  la  troisième,  etc. , nous 
aurons,  à la  fin  du  tems  ty 

CO 

Si  l’on  suppose  que  t augmente  d’une  quantité 
infiniment  petite , et  devienne  t-\-dt,e  deviendra 
e-f- -de y et  la  différentielle  de  exprimera  l’espace  par- 
couru dans  le  tems  infiniment  petit  dt.  En  considé- 
rant donc  , pendant  cet  instant  , le  mouvement 
comme  uniforme,  et  dû  à la  vitesse  v dont  le  mo- 
bile est  animé  à la  fin  du  tems  t , il  vient 

de  = vdt , ou  de  — adt  -J-  gtdt  ; 

d’où  l’on  tire  , en  intégrant 

e = b + at  + ; (a) 

b étant  une  constante  arbitraire , qui  'dépend  de  la 
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position  du  mobile  h l’instant  où  Fou  fixe  l’origine 
du  tems  , et  pour  lequel  on  a t=  o.  Ainsi,  en  sup- 
posant que  le  mobile  se  meuve  sur  la  ligne  AB 
\ fig.  49)  , que  e exprime  sa  distance  variable  au 
point  C,  pris  arbitrairement  sur  cette  ligne,  et  que  D 
soit  le  lieu  du  mobile  à l’instant  dont  nous  parlons, 
on  aura  £=  CD.  Au  reste,  lorsqu'on  ne  considère 
qu’un  seul  mobile,  on  est  maître  de  supposer  b= o 
dans  l’équation  de  son  mouvement , puisque  cela 
revient  à compté^  l’espace  e , à partir  du  lieu  du 
mobile  à l’origine  du  tems. 

187.  Ces  équations  (1)  et  (2)  renferment  toute  la 
théorie  du  mouvement  uniformément  varié. 

Quand  la  quantité  g sera  positive,  ce  mouvement 
sera  accéléré  ; il  sera  retardé  quand  g sera  négative. 
Lorsqu’on  aura  g—o , le  mouvement  deviendra 
uniforme. 

En  supposant  nulle,  la  vitesse  initiale  a , et  en 
prenant  aussi  pour  simplifier,  b=o  , on  aura 


a 


Alors  le  corps  partira  du  repos , et  le  mouvement 
sera  produit  par  la  seule  action  de  la  force  accélé- 
ratrice constante  ; or  , on  voit  que  dans  ce  cas  , 
l’espace  parcouru  croit  comme  le  carré  du  tems  em- 
ployé à le  parcourir. 

On  voit  aussi  que  l’espace  parcouru  dans  la  pre- 

mière unité  cfe  tems , est  la  moitié  de  la  vitesse  g , 


Digitized  by  Google 


LIVRE  U.  DYNAMIQUE.  * 271 

acquise  à la  fin  de  cette  unité  ; et  ■comme  on  peut 
prendre  pour  unité  , tel  intervalle  de  lems  qu’on 
voudra , il  en  résulte  qu’une  force  accélératrice 
constante  communique  à un  mobile  clans  un  tems 
quelconque , une  vitesse  double  cle  V espace  quelle  lui 
a fait  parcourir  dans  ce  meme  tems. 

188.  La  chute  des  corps  pesans  dans  le  vide,  nous 
offre  un  exemple  d’un  mouvement  uniformément 
accéléré.  L’expérience  a démontré  que  les  espaces 
qu’ils  parcourent  sont  proportionnels  aux  carrés  des 
tems,  tandis  que  les  vitesses  qu’ils  acquièrent  sont 
simplement  proportionnelles  aux  tems  (*).  La  pe- 
santeur est  donc  une  force  accélératrice  constante  ; 
et  si  l’on  prend  la  secoude  pour  unité  de  tems , il 
suffira  de  connaître  l’espace  qu’un  corps  parcourt 
dans  la  irc  seconde  de  sa  chute, pour  être  en  état  de 
déterminer  toutes  les  circonstances  du  mouvement 
de  ce  corps.  Or,  on  a trouvé , par  des  expériences 
faites  avec  une  extrême  précision , et  que  nous 
ferons  bientôt  connaître , que  cet  espace  est  le  même 
pour  tous  les  corps  , qu’il  varie  avec  la  latitude,  et 
qu’à  celle  de  Paris , il  est  égal  à 4m  ,9044* 

En  faisant  donc 

ig  = 4ra.9°44.  ou  g = 9m>8o88 , 


(*)  On  rend  sensible  en  physique,  la  loi  des  espaces  par- 
courus et  celle  des  vitesses  acquises,  par  les  corps  graves , au 
moyen  d'un  appareil  connu  sous  le  nom  de  Machine  d' Athood , 
et  dont  nous  donnerons  la  théorie  dans  le  livre  suivant. 
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dans  les  formules 


elles  feront  connaître,  après  un  nombre  quelconque 
de  secondes,  la  vitesse  du  mobile  et  la  hauteur  d’où 
il  est  tombé;  et  réciproquement , on  en  déduira  le 
tems  de  la  chute  du  corps,  lorsque  la  valeur  de  e 
ou  celle  de  h sera  donnée.  Que  je  sache,  par  exem- 
ple , qu’un  corps  pesant  a acquis  une  vitesse  de 
ioom,  en  tombant  dans  le  vide,  d’une  hauteur  in- 
connue; je  divise  cette  vitesse  par  la  valeur  de  g', 
et  j’ai  le  tems  de  la  chute,  exprimé  en  secondes, 
savoir  io",  2.  De  même,  si  l’on  sait  qu’un  corps  est 
tombé  d’une  hauteur  de  5on',  et  qu’on  demande 
le  tems  de  la  chute  ; on  divisera  le  double  de  cette 
hauteur  par  la  valeur  de  g , on  extraira  ensuite  la 
racine  carrée  du  quotient,  et  le  résultat  exprimera  le 
nombre  de  secondes,  contenu  dans  le  tems  demandé  : 
on  trouve,  dans  ce  cas  , / = 3*,  2. 

189.  Si  on  élimine  t entre  les  deux  équations  pré- 
cédentes , il  vient 

V—  1/ âge; 

ce  qui  donne  la  vitesse  acquise  par  le  mobile,  quand 
il  est  tombé  d’une  hauteur  égale  à e.  Comme  on  a 
souvent  occasion  de  faire  usage  de  cette  vitesse , 
on  l’appelle,  pour  abréger,  la  vitesse  due  à une  hau- 
teur donnée. 

Soit,  par  exemple,  e = 5om;  nous  aurons 
v = 8cÿ8)  = 3iro,52  ; 

nous 
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nous  dirons  donc  que  3iw,32,  est  la  vitesse  due 
à une  hauteur  de  5om,  la  seconde  étant  l’unité  de 
tems  à laquelle  cette  vitesse  est  rapportée. 

190.  L’action  de  la  pesanteur  sur  un  corps,  est  in- 
dépendante de  la  vitesse  dont  il  est  déjà  animé  dans 
le  sens  de  cette  force  ; car  elle  lui  communique  des 
vitesses  égales  en  tems  égaux,  à toutes  les  époques  du 
mouvement , quoiqu’à  ces  différentes  époques , le 
corps  soit  animé  de  vitesses  différentes.  Si  cette  action 
ne  dépend  pas  de  la  grandeur  de  la  vitesse  du 
mobile , il  est  naturel  de  penser  qu’elle  ne  dépend 
pas  davantage  de  sa  direction  ; en  supposant  donc 
un  corps  lancé  verticalement  de  bas  en  haut  , la 
pesanteur  doit  diminuer  continuellement  la  vitesse, 
par  les  mêmes  degrés  qu'elle  l’augmenterait  pen- 
dant la  chute  de  ce  corps  ; c’est-à-dire,  que  si  l’on 
désigne  sa  vitesse  initiale  para,  sa  vitesse  à la  fin 
de  la  ire  seconde  , sera  a — g ; à la  fin  de  la  2*  , 
a — 2 g ; à la  fin  de  la  5*  , a — 5 g,  etc.  ; g ayant  la 
même  valeur  numérique  que  dans  le  numéro  pré- 
cédent. C’est , en  effet  , ce  que  l’expérience  con- 
firme : ainsi  le  mouvement  d’un  corps  pesant,  lancé 
verticalement  de  bas  en  haut , sera  donné  par  les 
équations  (1)  et  (2)  du  n*  186,  dans  lesquelles  il 
suffira  de  changer  le  signe  de  g.  Si  l’on  y fait  aussi, 
pour  simplifier  , b—o}  on  aura 

gt% 

v —a — gt,  e—at— •5^* 

Le  corps  s’élèvera  jusqu’à  ce  que  sa  vitesse  soit 

«.  18 
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devenue  nulle;  eu  désignant  doue  par  h la  plus 
grande  hauteur  à laquelle  il  parviendra,  et  par  0, 
le  tems  qu’il  emploiera  pour  y parvenir  , nous 
aurons 

o— a — gt , h = ai  — ; 9 


d’où  l’on  tire 


È 


h——. 


Parvenu  à ce  point,  le  corps  retombera  vers  la 
terre  ; et  si  l’on  demande  la  vitesse  qu’il  acquerra  , 
en  parcourant  dans  sa  chute  toute  la  hauteur  h , on 
aura,  pour  la  vitesse  due  à cette  hauteur, 

i,  —\/  agh  — = a. 

Le  mobile , quand  il  sera  revenu  à son  point  de' 
départ , aura  donc  repris  une  vitesse  égale  à sa  vi- 
tesse de  projection  ; d’où  l’on  conclut  que  pour 
élever  un  corps  a une  hauteur  donnée  , il  faut  lui 
imprimer  une  vitesse  égalé  a celle  qu  il  acquerrait 
en  tombant  de  cette  hauteur. 

Ainsi , d’après  l’exemple  du  n°  précédent , si  un 
corps  pesant  est  lancé  de  bas  en  haut , avec  une 
vitesse  de  5im,32  par  seconde  , il  s’élèvera  à une 
hauteur  de  5o  mètres  ; et  quand  il  sera  retombé  de 
cette  hauteur,  sa  vitesse  sera  redevenue  égale  à 
5im,52. 

191.  Considérons  maintenant  le  mouvement  d’un 
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point  matériel  pesant , sur  un  plan  incline'.  La  pe- 
santeur se  décompose  en  deux  forces  , l’une  per- 
pendiculaire au  plan  , 1 autre  dirigée  suivant  ce 
Plan  ; la  première  est  détruite,  et  c’est  la  seconde 
qui  produit  le  mouvement.  Mais  cette  composante 
de  la  pesanteur  produira-t-elle , comme  la  pesan- 
teur elle-même  , un  mouvement  uniformément  ac- 
céléré , et  quel  sera  le  rapport  de  la  vitesse  com- 
muniquée dans  chaque  unité  de  tems  , par  la 
composante,  à la  vitesse  qui  serait  communiquée 
dans  le  même  tems  par  la  pesanteur  ? On  conçoit 
que  pour  répondre  à ces  questions , il  faut  con- 
naître la  loi  que  suivent  les  vitesses,  quand  les 
intensités  des  forces  qui  les  produisent  , varient 
dans  un  rapport  donné;  or,  c’est  un  principe  gé- 
néralement admis  , que  les  vitesses  communiquées 
en  tems  égaux  à un  même  corps  , par  des  forces 
différentes  , sont  entre  elles  comme  les  intensités 
de  ces  forces.  Si  donc  la  pesanteur  décomposée 
suivant  le  plan  incliné  , est  la  moitié,  par  exemple, 
de  la  pesanteur  absolue , la  vitesse  communiquée 
par  la  première  force,  dans  un  tems  quelconque, 
sera  la  moitié  de  la  vitesse  qui,  serait  produite  par 
la  seconde  force  , dans  le  même  tems  ; par  con- 
séquent, le  mouvement  sur  le  plan  incliné  sera 
uniformément  accéléré , et  la  vitesse  acquise  dans 
chaque  unité  de  tems  , sera  égale  à la  moitié  de  la 
quantité  désignée  précédemment  par  g.  Relative- 
ment à un  plan  quelconque,  dont  la  hauteur  est  h 
et  la  longueur  /,  ou  a déjà  vu  ( n°  98  ) que  la  pe- 

18. . 
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santeur  décomposée  suivant  ce  plan , est  à la  pe- 
santeur absolue  , comme  h est  à / ; en  substituant 

donc  g.  j à la  place  de  dans  les  équations  du 

mouvement  vertical  d’un  corps  pesant , on  aura  les 
équations  de  son  mouvement  sur  un  plan  incliné , 
savoir  : 


et  celle-ci  : 


qui  résulte  de  l’élimiuation  de  t , entre  les  deux 
premières. 

Si  l’on  veut  connaître  le  tems  qu’il  emploie  pour 
parvenir  au  point  le  plus  bas , et  la  vitesse  acquise 
en  ce  point , il  faut  supposer  e = / ; ce  qui  donne 


192.  Cette  valeur  de  v fait  voir  que  la  vitesse 
acquise  , quand  le4  corps  a parcouru  toute  la  lon- 
gueur du  plan  incliné  , est  la  même  que  s’il  fut 
tombé  verticalement  de  la  hauteur  du  plan  ; de 
manière  que  si  l’on  a une  suite  de  droites  CA  , 
CB  j CD , CE  (fig.  5o),  partant  d’un  même  point, 
et  aboutissant  à un  même  plan  horizontal,  les  points 
matériels  pesans  qui  glissent  sur  ces  droites,  et  qui 
partent  ensemble  du  point  C , auront  tous  acquis 
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des  vitesses  égalés , lorsqu’ils  seront  parvenus  à ce 
plan  horizontal. 

On  peut  aussi  conclure  de  la  valeur  de  t , que 
toutes  les  cordes,  telles  que  CA,  CA',  CA"  ( fig.  5i)r 
inscrites  dans  un  même  cercle  , et  aboutissant  à 
une  même  extrémité  d’un  diamètre  vertical  , sont 
décrites  dans  le  même  tems  par  des  corps  pesans 
qui  partent  ensemble  du  point  C.  Car  en  supposant 
que  / soit  la  longueur  de  la  corde  CA  , en  dési- 
gnant par  b celle  du  diamètre  vertical  CB , et  en 
menant  la  droite  horizontale  AD  , la  hauteur  h 
sera  , dans  ce  cas , la  partie  CD  de  ce  diamètre  , 
et  l’on  aura , d’après  une  propriété  du  cercle , 
/’  = bh  ; ce  qui  réduit  la  valeur  précédente  de  i , à 


quantité  indépendante  de  la  longueur  de  la  corde 
CA  y et  qui  exprime  le  tems  de  la  chute  par  le 
diamètre  CB. 

Les  cordes  AB  , A' B , A" B , qui  aboutissent  à 
son  autre  extrémité  B , sont  aussi  parcourues  dans  . 
le  même  tems  que  ce  diamètre,  par  des  points  ma- 
tériels pesans,  partant  ensemble,  sans  vitesses  ini- 
tiales , des  points  A , A'y  A". 

ig3.  La  loi  des  vitesses  proportionnelles  aux 
forces  qui  les  produisent , dont  nous  venons  de 
faire  usage , est  un  principe  fondamental  de  la  dy- 
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namique.  A proprement  parler,  cette  loi  n’est  qu’une 
hypothèse  ; car  , de  ce  que  nous  entendons  par  le 
rapport  numérique  des  forces  ( n°  4 ) » nous  ne 
pouvons  rien  conclure  relativement  aux  vitesses 
qu’elles  produisent.  Nous  disons  , par  exemple  , 
qu’une  force  est  double  3'unc  autre  , quand  la 
première  est  formée  par  la  réunion  de  deux  forces 
égalés  à la  seconde , agissant  simultanément  et  dans 
le  même  sens,  sur  un  point  matériel  ; or,  il  ne 
s’ensuit  pas  nécessairement  que  cette  force  double 
doive  communiquer  au  mobile , une  vitesse  pré- 
cisément double  de  celle  que  la  force  simple  lui 
communiquerait  dans  le  même  tems. 

La  vitesse  communiquée  à un  mobile , par  une 
force  qui  agit  sur  lui  pendant  un  tems  déterminé  , 
est  une  fonction  du  nombre  qui  représente  l'in— 
tensitp  de  cette  force  ; le  peu  de  données  que 
nous  avons  sur  la  nature  des  forces  , ne  nous  per- 
met pas  de  déterminer  à priori  la  forme  de  cette 
fonction  ; nous  sommes  donc  obligés  , pour  ré- 
soudre les  problèmes  de  dynamique  , de  partir 
d’une  supposition  ; et  nous  choisissons  la  plus 
simple  , en  regardant  la  vitesse  comme  propor- 
tionnelle à la  force.  L’accord  des  résultats  qui  se 
déduisent  de  cette  hypothèse  , avec  l'expérience  , 
prouve  ensuite  que  cette  loi  la  plus  simple  , est 
effectivement  celle  de  la  nature.  Au  reste,  cette 
loi  et  l’inertie  de  la  matière  sont  les  deux  seules 
hypothèses  sur  lesquelles  toute  la  dynamique  est 
fondée  ; mais  , à cet  égard  , la  théorie  du  mouve- 
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ment  est  moins  étendue  que  celle  de  l’équilibre  , 
car  celle-ci  ne  dépend  absolument  d’aucune  suppo- 
sition. En  effet , il  n’est  pas  nécessaire  pour  ré- 
soudre les  problèmes  de  statique,  de  connaître  les 
TÎtesses  que  des  forces  qui  ont  entre  elles  un  rap- 
port donné,  pourraient  communiquer  à leurs  points 
d’application  : il  suffit  de  connaître  ce  rapport  nu- 
mérique, tel  qu’il  a été  défini  dans  le  n“  4»  et  Ie* 
directions  de  ces  forces. 

194.  Lorsque  deux  forces  sont  appliquées  à un 
môme  point  matériel,  et  que  le  rapport  numérique 
de  ces  forces  est  donné,  on  en  conclut  celui  des 
vitesses  qu’elles  communiqueraient  dafks  le  même 
tems  à ce  point  ; c’est  ce  qui  arrive  quand  elles  pro- 
viennent de  la  décomposition  d’une  autre  force  : le 
rapport  des  intensités  des  composantes , comparées 
entre  elles , ou  de  l'une  des  composantes  compa- 
rée à la  résultante,  est  donné  par  la  règle  du  pa- 
rallélogramme des  forces  ; connaissant  donc  la 
vitesse  que  la  résultante  communiquerait  au  mobile, 
dans  l’unité  de  tems,  on  en  déduira  immédiate- 
ment la  vitesse  qui  serait  due  à l’une  des  deux  com- 
posantes , ainsi  qu’on  vient  de  le  voir  relativement 
à la  composante  de  la  pesanteur  dirigée  suivant  un 
plan  incliné. 

Quand,  au  contraire,  les  vitesse?  communiquées 
par  deux  forces,  à un  môme  mobile  et  dans  un  même 
tems  , sont  connues , leur  rapport  donne  celui  de 
ces  forces.  C’est  ainsi,  par  exemple,  qu’on  a déter-- 
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miné  par  l’expérience,  la  loi  de  la  pesanteur  à la 
surface  de  la  terre.  L’observation  fait  connaître  , 
sous  les  différens  parallèles , la  hauteur  d’où  les 
corps  tombent  dans  la  ire  seconde  de  leur  chute  ; 
en  doublant  cette  hauteur , on  a la  vîtesse  acquise 
à la  fin  de  ce  tems,  ou  la  mesure  de  la  pesanteur 
n ces  différentes  latitudes;  or,  on  a trouvé  de  cette 
manière  que  si  l’on  appelle  g la  pesanteur  en  un 
lieu  dont  la  latitude  est  de  5o*,  et  g'  la  pesanteur  en 
un  autre  lieu  quelconque  dont  la  latitude  est  repré- 
sentée par  la  valeur  de  g'  est  donnée  par  cette 
formule 


=g(  i — 0,003837.005.24). 

Au  pôle,  on  a 4-=  ioo°  et g'=g  (1  +0,002837); 
à l'équateur,  4'==:0  et  g'  =g  ( 1 — 0,002837); 
donc  l’accroissement  de  la  pesanteur  , dans  l’é- 
tendue entière  du  quart  du  méridien , est  égal  à 

3^.(0,002837),  c’est-à-dire,  à environ  de  sa  va- 
leur moyenne. 


ig5.  Non  - seulement  la  loi  des  forces  propor- 
tionnelles aux  vitesses  a lieu  pour  les  forces  ac- 
célératrices , mais  elle  s’applique  également  aux 
forces  qui  agissent  sur  les  corps  pendant  un  tems 
dont  la  durée  est  inappréciable.  Deux  forces  de 
cette  espèce  so.nt  entre  elles  comme  les  vitesses 
qu’elles  communiqueraient  à un  même  corps , si 
elles  agissaient  successivement  sur  lui. 

11  est  bon  d’observer  que  si  l’on  voulait  compa- 
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re r une  force  de  celle  espèce  avec  une  force  accé- 
lératrice , il  faudrait  prendre  les  vitesses  produites 
par  ces  deux  forces  dans  un  même  intervalle  de 
tems  ; or  , la  première  n’agissant  que  pendant  un 
tems  qu’on  peut  regarder  comme  infiniment  petit  , 
il  faudrait  prendre  les  vitesses  produites  par  la  se- 
conde , pendant  un  tems  qui  fût  aussi  infiniment 
petit  ; et  comme  cette  vitesse  se  trouve  infiniment 
petite,  tandis  que  la  vitesse  produite  par  la  pre- 
mière force  est  toujours  une  quantité  finie , il  en 
résulte  que  cette  force  instantanée , ou  que  nous 
regardons  comme  telle , est  infinie  par  rapport  à 
celle  dont  l’action  est  continue  ; ou  plutôt , ces 
deux  forces  ne  sont  pas  de  même  nature , et  ne  peu- 
vent être  comparées  numériquement. 

§.  III.  Formules  générales  du  mouvement  varié. 

196.  Lorsque  l’intensité  d’une  force  accélératrice 
varie  pendant  le  tems  qu’elle  agit  sur  le  mobile , la 
vitesse  acquise  dans  chaque  unité  de  tems  est  va- 
riable comme  cette  intensité,  et  le  mouvement  pro- 
duit n’est  plus  uniformément  varié.  Les  forces  qui 
dépendent  à chaque  instant  de  la  vitesse  actuelle  du 
mobile  , telles  que  la  résistance  des  fluides  et  le 
frottement , nous  offrent  des  exemples  de  forces 
accélératrices  variables.  Il  en  est  de  même  de  la 
pesanteur,  quand  les  corps  pesans  tombent  d’une 
grande  hauteur  , et  que  l’on  veut  tenir  compte  de 
la  variation  continuelle  de  la  gravité , due  à leur 
rapprochement  du  centre  de  la  terre.  Le  mou- 
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vement  du  corps  dépend  de  la  loi  suivant  la- 
quelle la  force  accélératrice  varie  ; et  dans  un  mou- 
vement quelconque  , l’espace  parcouru  , la  vitesse 
acquise  à chaque  instant,  et  la  force  accélératrice  , 
sont  trois  fonctions  du  tems  qui  sont  liées  entre 
elles,  comme  on  va  le  voir. 

197.  Représentons  le  tems  par  t , l’espace  par- 
couru par  e , la  vitesse  acquise  par  v , et  par  <p  la 
force  accélératrice.  On  verra  sans  peine , comme 
dans  le  n°  186 , que  v est  égal  au  coeflicient  dif- 
férentiel 21  > mais  il  ne  sera  pas  inutile  de  montrer 

comment  on  parvient  à ce  résultat  par  la  considéra- 
tion des  limites. 

Pour  cela,  partageons  le  tems  t en  un  nombre 
indéterminé  de  parties  égales  ; soit  n ce  nombre  , 

et  faisons  , pour  abréger,  ^ = 0.  Supposons  qu’une 

force  agisse  sur  le  mobile  au  commencement  de 
chacun  de  ces  intervalles  de  tems  égaux , et  qu’elle 
lui  communique,  chaque  fois  qu’elle  agit  sur  lui, 
une  vitesse  finie,  qui  s’ajoute  à celle  dont  le  mo- 
bile est  déjà  animé.  Désignons  par  a la  vitesse  com- 
muniquée au  commencement  du  premier  intervalle 
de  tems,  par  a'  la  vitesse  communiquée  au  commen- 
cement du  second  , par  «"  la  vitesse  communiquée 
au  commencement  du  troisième,  et  ainsi  desuite^ 
jusqu’à  a("— 0 qui  désignera  la  vitesse  communiquée- 
au  commencement  du  ou  du  dernier  intervalle 
de  tems. 

Le  mouvement  restant  uniforme  pendant  la  durée 
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de  chaque  intervalle  de  tems,  et  les  vitesses  succes- 
sives du  mobile  étant  a , a a-\-a  etc.  , 

nous  aurons  «9,  (fl-f-a')  . 0,  (a-f-a'-f-fl'^.ô,  etc.  , 
pour  les  espaces  parcourus  dans  le  premier  , le 
second  , le  troisième  , etc. , intervalle  ; d’où  nous 
concluons  que  l’espace  parcouru  dans  le  tems  en- 
tier «8 , ou  la  somme  de  tous  ces  espaces , est 
égal  à 

a.n9  -+-a'.(rt — i)0  -\-a" . (n — q)3 

La  vitesse  thi  mobile  à la  fin  de  ce  tems  est  égale  à 

a + a'  + a" -f-aC»-Oj 

l’espace  qui  serait  parcouru  en  vertu  de  cette  vi- 
tesse , d’un  mouvement  uniforme  et  pendant  le  tems  . 
«6,  serait  donc 

a.n6-\-a  .nQ  ■+■  a" .n8 -f-  aC"-1).  nS ; 

or,  on  voit  qu’il  est  plus  grand  que  le  précédent, 
pourvu  que  l’on  suppose  positives,  toutes  les  vitesses 
a,  a". . . «é*-0,  ajoutées  successivement  à la  vitesse 
initiale  fl,  ou  , ce  qui  est  la  même  chose,  pourvu 
que  le  mouvement  du  corps  soit  accéléré  pendant 
toute  la  durée  du  tems  «0. 

Ainsi  dans  tout  mouvement  accéléré,  l’espace 
parcouru  pendant  un  tems  quelconque  est  plus  petit 
que  celui  qui  serait  parcouru  uniformément  dans 
un  tems  égal,  en  vertu  de  la  vitesse  acquise  par 
le  mobile  à la  fin  de  ce  tems;  et  comme  ce  résultat 
est  indépendant  de  la  grandeur  de  l’intervalle  qui 
sépare  les  actions  successives  de  la  force,  il  s’eu- 
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suit  qu’on  doit  l’étendre- au  cas  où  l’action  de  la 
force  est  continue , et  où  la  vitesse  du  mobile 
varie  par  degrés  insensibles.  Nous  savions  déjà 
(n*  187),  que  dans  le  mouvement  uniformément 
accéléré,  l’un  de  ces  espaces  est  toujours  la  moitié 
de  l’autre. 

Cela  posé,  soit  Fl  la  fonction  du  tems  qui  re*- 
présente  l’espace  e ; si  le  tems  devient  t -f- t',  cette 
fonction  deviendra  F(t-\-t'),  et  l’on  aura  F(t-\-t') — Fty 
pour  l’espace  parcouru  pendant  le  tems  t'.  Or , on 
peut  donner  à t'  .une  -valeur  assez  petite  pour  que 
le  mouvement  soit  toujours  accéléré  ou  toujours 
retardé,  pendant  la  durée  de  ce  tems.  Supposons  , 
par  exemple,  que  le  mouvement  soit  toujours  accé- 
léré , et  désignons  par  it  la  vitesse  gagnée  par  le 
mobile  pendant  le  tems  de  manière  que  v-\-u  soit 
sa  vitesse  à la  fin  du  tems  t+t',  puisque  v est  sa 
vitesse  à la  fin  du  tems  t : d’après  ce  qu’on  vient  de 
prouver,  on  aura 

F(t-f-t')  — Ft<^vl!  -f- ut'. 

D’ailleurs  le  mouvement  étant  toujours  accéléré  pen- 
dant le  tems  t',  l’espace  F(t-\-t‘) — Ft  est  évidem- 
ment plus  grand  que  celui  qui  serait  parcouru  en 
vertu  de  la  seule  vitesse  v ; on  aura  donc  aussi 

F(t  + n — Ft>vf} 

d’où  il  suit  que  pour  des  valeurs  de  t que  l’on  peut 
prendre  aussi  petites  que  l’on  voudra  , la  valeur  de  • 
la  fonction 

‘ F(t-f-t')  — Ft 

t' 
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est  comprise  entre  les  quanti le's  v et  v-\-u.  Mais  si  l’on 
suppose  que  t'  diminue  indéfiniment,  il  résulte  de  ce 
que  la  vitesse  du  mobile  varie  par  degrés  insensibles, 
que  son  accroissement  u correspondant  au  tems 
diminuera  de  même  indéfiniment,  et  pourra  devenir 
plus  petit  que  toute  quantité  donnée  ; la  quantité 
v,  constante  par  rapport  à (,  est  donc  la  limite  de 
la  fonction  précédente;  or,  on  sait  que  cette  limite 
est  en  général- le  coefficient  différentiel  de  la  fonc- 
tion Ft , ou  par  conséquent  on  aura  ~ = v , 
comme  on  voulait  le  prouver. 

198.  Pour  avoir  la  mesure  de  la  force  accélé- 
ratrice que  nous  avons  désignée  par  ç , il  faut  la 
comparer  à une  force  accélératrice  connue.  Or  , 
quand  on  compare  deux  forces  accélératrices  cons- 
tantes , elles  sont  entre  elles  comme  les  vitesses 
qu’elles  communiquent  à un  même  corps  pendant 
un  même  tems , que  l’on  peut  alors  choisir  arbi- 
trairement ; mais  si  l’une  des  deux  forces  que  l’on 
compare  est  une  force  accélératrice  variable  , il  est 
évident  qu’il  faudra  prendre  les  vitesses  produites 
dans  un  intervalle  de  tems  infiniment  petit  , afin 
qu’on  puisse  regarder  l'intensité  de  cette  force 
comme  constante  pendant  cet  instant.  Soit  donc  p , 
une  force  accélératrice  constante  qui  communique 
au  mobile,  une  vitesse  g dans  l’unité  de  tems  ; gdt 
«era  la  vitesse  due  à cette  force  pendant  l’instant  dl} 
mais  pendant  le  même  instant , la  force  <p  produit 
uue  vitesse  dv  ; car  la  vitesse  du  mobile  étant  v , à 
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la  Gn  du  teins  t , et  v -f-  <A’  à la  fin  du  lenis  t-\-dl,di> 
est  la  vitesse  produite  pendant  le  tems  dt  ; on  aura 
doue 

ç\p  ::dv:edti 

d’où  l’on  tire 


On  simplifiera  cette  expression  en  supposant 
que  p est  la  force  que  l’on  prend  pour  unité  , et 
que  g est  aussi  égale  à l’unité  linéaire;  ce  qui  re- 
vient à prendre  pour  unité  de  force  , celle  qui  pro- 
duit dans  l’unité  de  tems,  une  vitesse  égale  à l’unité 
de  longueur.  De  cette  manière  la  valeur  de  <p  se 
réduit  à 


et  si  l’on  y substitue  la  valeur  de  e,  trouvée  dans  le 
n°  précédent,  on  aura  aussi 

d’e 

*=dF’ 

La  force  que  l’on  prend  pour  unité  , et  à laquelle 
<m  compare  l’intensité  de  la  force  dépend  du  choix 
que  l’on  fera  de  l’unité  de  longueur  et  de  l’unité  de 
tems.  Si  l’on  veut,  par  exemple,  que  la  pesanteur  soit 
l'unité  de  force,  il  n’y  aura  qu’à  prendre  la  seconde 
pour  unité  de  tems  , et  faire  l’unité  linéaire  égale  à 
t)m,8o88"'  (n*  188).  Alors  en  exprimant , au  moyen 
de  ces  unités,  le  tems  et  les  quantités  linéaires  qui 

entrent  dans  ^ ou  dans  ces  expressions  pour- 


Digitized  by  Google 


LIVRE  n.  DYNAMIQUE.  287 

ront  être  converties  en  nombres  abstraits, qui  expri- 
meront à chaque  instant, le  rapport  de  la  force  Ça 
la  pesanteur. 

Il  serait  facile  de  trouver  ces  valeurs  de  <p,  en  fai- 
sant usage  de  la  méthode  des  limites  ; mais  comme 
le  raisonnement  ne  serait  qu’une  répétition  de  celui 
du  n°  précédent , nous  croyons  inutile  de  nous  y 
arrêter. 

# 

IV.  Application  des  formules  générales  à différens 
problèmes. 

199.  Lorsque  la  force  accélératrice  qui  agit  sur 
un  mobile  est  donuée  en  fonction  du  tems , les 
équations 

dv  d’c 

<?  — -£>  * — 

font  connaître  , par  de  simples  intégrations , la 
vitesse  acquise  et  l’espace  parcouru  à chaque  ins- 
tant. Mais  ordinairement  cette  force  est  donuée, 
soit  en  fonction  de  l’espace  parcouru  , soit  en  fonc- 
tion de  la  vitesse  acquise,  soit  même  en  fonction 
de  l'un  et  de  l’autre  ; et  alors  ces  deux  équations 
deviennent  des  équations  différentielles  du  premier 
et  du  second  ordre,  dont  il  faut  trouver  les  inté- 
grales; ce  qui  présente  souvent  des  difficultés  insur- 
montables. Voici  néanmoins  plusieurs  problèmes 
importans , dans  lesquels  les  intégrations  peuvent 
s’effectuer  d’une  manière  complète. 

Quoique  ces  formules  ne  conviennent  qu’à  des 
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points  matériels  isolés,  cependant  les  conséquences 
qu'on  en  déduira  pourront  s’appliquer  à des  corps 
d’une  dimension  quelconque,  en  supposant  que  tous 
leurs  points  décrivent,  d’un  même  mouvement,  des 
droites  parallèles,  et  que  chacun  de  ces  points  se 
meut  de  la  même  manière  que  s’il  était  isolé  et  in- 
dépendant des  autres, 

Ier.  Problème.  * 

200.  Déterminer  le  mouvement  vertical  d’un  point 
matériel  pesant , en  ayant  égard  à la  variation 
de  la  pesanteur. 

Soient  rie  rayon  de  la  terre,  g la  pesanteur  à sa 
surface , a la  distance  du  mobile  au  centre  de  la 
terre , à l’instant  où  le  mouvement  commence  ; 
quand  il  aura  parcouru  un  espace  e , en  tombant  vers 
la  terre  , sa  distance  au  centre  sera  a — e\  par  con- 
séquent sa  pesanteur,  ou  la  force  accélératrice  <p 
qui  agit  sur  lui , sera  donnée  par  cette  proportion 

«p:g  ::  r>:  (a  — e)*; 

caj  on  sait  que  l’intensité  de  la  pesanteur , sur  une 
même  verticale , suit  la  raison  inverse  du  carré  de 
la  distance  dit  corps  pesant  au  centre  de  la  terre 
On  aura  donc 

e=-f£L.. 

ce  qui  donne  , pour  l’équation  du  mouvement, 

d‘a gra 

di  * (a  — 

S 

Pour 
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Pour  intégrer  cette  équation  , je  multiplie  ses* 
deux  membres  par  2 de  ; j’ai  alors 

a de.d'e  , de * de 

~dir^d--diF=as^’(^., 


et  en  intégrant 


^ = c + iEL. 

dt'  ^a-e' 


C étant  la  constante  arbitraire.  Si  l’on  «suppose  la 
vitesse  nulle  à l’origine  du  mouvement,  on  aura  à 

la  fois  e=o  et  = o;  d’où  il  résulte , pour  déter- 
miner C y 

o = c+S£C. 


Retranchant  cette  équation  de  la  précédente,  il  vient 


de 1 

~dt~~~  a — 


uer* 


de 


et  comme  ^ — v } on  aura,  en  réduisant. 


v»  — ££Î 


a a — e 


O) 


équation  qui  donne  la  vitesse  v du  mobile,  en  chaque 
point  de  la  verticale  qu’il  décrit. 

Si  l’on  résout  l’équation  précédente  par  rapport 
à dty  on  trouve 


j, 1 „ fa  a — e 

— — • \f  — — ■ — =.■ — . de; 

r V 3fÇ  ae—e * 


1. 


J9 
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««pression  qa’on  peut  mettre  sous  cette  forme: 


V a?L  Vue  — ** 


de ~7 

Vï:a'~  (i«  — o*J’ 


et  d’où  l'on  tire , en  inte'grant. 


■ \/ v/5t=7+?. «e-(c°«-=2-r03  (a) 

Je  n’ajoute  pas  de  constante  arbitraire^  ou  plutôt 
je  la  suppose  nulle,  parce  que  je  compte  le  tems  t 
à partir  de  l’origine  du  mouvement,  de  manière 
qu'on  ait  t—o,  quand  e=o. 

Cette  équation  donne  immédiatement  le  tems  en 
fonction  de  l’espace  parcouru.  En  la  résolvant  par 
rapport  à e,  on  aura  cet  espace  en  fonction  du  tems; 
mais  la  valeur  de  e sera  exprimée  par  une  série  in— 
finie.  Les  équations  (i)  et  (2)  renferment  la  solution 
complète  du  problème  proposé. 

201.  Lorsque  le  mobile  ne  tombe  pas  d’une  très- 
grande  hauteur,  e est  très-petit  par  rapporta  a,  et 
t 1 diffère  très-peu  de  r;  l’équation  (1)  se  réduit  donc, 
à très-peu  près , à 


Quant  à l’équation  (2),  j’observe  que 

(a  — a / . . / ae  — e* 

cos  • = “ arc  • \m  ■ = 2 • y “ 1F~ 


/(/(*-  j**  4 

v — — étant  très -petit,  l’arc  qui 
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lui  correspond,  est  sensiblement  égal  à ce  sinus; 
d'ailleurs  , nous  pouvons  négliger  le  carré  e*,  par 
rapport  au  produit  ae,  et  si  nous  mettons  de  plu» 
r à la  place  de  a,  l’équation  (a)  se  réduit  à 

f=F\/4'3V/"=v/ 

d’où  l’on  tire 

e=£.t*. 

2 

Ces  valeurs  de  e et  de  v , sont  en  effet  celles 
qui  ont  lieu  dans  le  mouvement  des  corps  pesans 
qui  tombent  d’une  petite  hauteur,  ce  qui  permet  de 
regarder  la  pesanteur  comme  une  force  accéléra- 
trice constante  (n“  188). 

202.  Si  le  mobile,  après  avoir  atteint  la  surface 
de  la  terre,  pénétrait  dans  son  intérieur,  la  nature  du 
mouvement  changerait,  parce  que  la  loi  delà  pesan- 
teur n’est  pas  la  même  dans  l'intérieur  et  hors  du  sphé- 
roïde terrestre.  Ainsi,  par  exemple,  le  mouvement 
des  corps  pesans  dans  les  mines  d’une  grande  pro- 
fondeur ne  doit  pas  être  déterminé  par  les  formules 
précédentes,  quand  on  veut  avoir  égard  à la  variation 
de  la  pesanteur.  Cette  force  estrdans  ce  cas,  propor- 
tionnelle à la  distance  au  centre  de  la  terre,  el  cons- 
tamment dirigée  vers  ce  point.  Concevons  donc  un 
point  matériel  pesant  qui  se  meuve  suivant  un  rayon 
terrestre;  soient  toujours  r la  longueur  de  ce  rayon, 
et  g'  l’intensité  de  la  pesanteur  à la  surface;  appe- 
lons e la  distance  variable  du  mobile  à cette  surface  ; 

19.. 
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r — e sera  sa  distance  au  centre,  et  la  pesanteur  à 

cette  distance,  sera  exprimée  par^. (r — e)  : c’est  l’ex- 
pression de  la  force  accélératrice  du  mobile  ; on  a 
donc  pour  l’équation  de  son  mouvement 


9 


d2e 


= «.(r-e). 


multipliant  par  2 de,  et  intégrant  il  vient 


-f  .{r-ey+C; 


* * 

v étant  la  vitesse,  et  C,  une  constante  arbitraire.  Je  la 
détermine  en  supposant  que  le  mobile  parte  de 
l’extrémité  du  rayon  sans  vitesse  initiale,  de  manière 
qu’on  ait  à la  fois  e = o et  t»=o;  d’où  il  résulte 
C = gr,  et  par  conséquent 


équation  qui  fait  connaître  la  vitesse  en  un  point 
quelconque  de  l'espace  parcouru. 

En  faisant  e = r,  il  vient  v = Vgr,  pour  la  vitesse 
acquise  par  le  mobile  quand  il  a parcouru  le  rayon 
entier.  Il  est  évident  que  cette  vitesse  doit  être  plus 
petite  que  si  la  pesanteur,  au  lieu  de  décroître , fut 
restée  constante  et  égale  à g,  pendant  toute  la  durée 
du  mouvement;  et  eu  effet,  dans  cette  hypothèse,  elle 
serait  égale  à X/ 2g r,  quantité  plus  grande  que  l’autre 
dans  le  rapport  de  Va  à i.  Parvenu  au  centre , le 
mobile  dépassera  ce  point  en  vertu  de  sa  vitesse  ac- 
quise ; lorsqu’il  aura  parcouru  le  diamètre  entier,  on 
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aura  c=.ir,  ce  qui  donne  v=zo;  sa  vitesse  sera  donc 
nulle  à l’extrémité  du  diamètre,  comme  à l’origine  dè 
son  mouvement;  par  conséquent  le  mobile  revien- 
dra vers  le  centre,  et  il  parcourra  le  diamètre  une 
seconde  fois,  en  sens  contraire  de  la  première.  Ce 
second  mouvement  sera  identiquement  le  même  que 
le  premier.  Le  mobile  se  retrouvera  à son  premier 
point  de  départ,  avec  une  vitesse  nulle;  puis  il  par- 
courra une  seconde  fois  le  diamètre,  et  l’on  conçoit 
qu’il  fera  ainsi,  de  part  et  d’autre  du.  ceutre,  une 
suite  infinie  d’oscillations  qui  seront  toutes  d’égale 
durée,  c’est-à-dire,  qu’il  emploiera  toujours  le 
même  tems  à parcourir  le  diamètre  entier.  uï 

ao3.  PolflÉvoir  la  valeur  de  e en  fonction  de  t,  je 
mets  dans  la  dernière  équation,  ^ à la  placé  de  o; 
en  la  résolvant  ensuite  par  rapport  à dt , il  vient 


de 

\/  ra  — ( r — e )*  ’ 


et  en  intégrant,  on  a 


La  constante  arbitraire  est  nulle,  parce  que  je  sup- 
pose qu’on  ait  t=o,  quand  e=Oi  Eu  renversant 
cette  formule,  onendéduitla  valeur  demandée  de  o r 
savoir  : 


* 


— t — r.  CO! . 
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Si  on  la  substitue  dans  celle  de  v , on  aura  aussi  la 
vitesse  en  fonction  du  tems  ; ainsi  l’on  connaîtra  à 
chaque  instant  l’espace  parcouru  et  la  vitesse  acquise 
par  le  mobile. 

La  supposition  e=r  donne 


.t  — arc.  (cos.  =o)= 


T 


■7t  désignant  la  demi-circonférence;  donc  le  tems  que 
le  mobile  emploie  à parcourir  le  rayon  entier,  est 

«gai  V?  Il  emploie  un  tems  double  à parcou- 
rir le  diamètre;  car  en  faisant  e=  2 r,  on  a 

A ^ /; 

y/  ^ . t = arc . (cos . = — ))  = *•,  ou  t — *r . y/  . 


II.  PROBLÈME. 


204.  Déterminer  le  mouvement  rectiligne  d’un  point 
matériel,  attiré  vers  deux  centres  Jixes,  en  supposant 
l'attraction  en  raison  inverse  du  carré  des  distances. 

Pour  fixer  les  idées , considérons  le  cas  où 
le  mobile  se  meut  entre  les  deux  centres,  sur  la 
droite  qui  les  joint  ; soit  AB,  cette  droite  (fig.  4o)> 
l sa  longueur,  e la  distance  variable  du  mobile  au 
point  A , et  par  conséquent  l — e , sa  distance  au 
point/?  : nous  pourrons  représenter  les  deux  attrac- 

tions  par  — et  ^ a%  et  b%  étant  deux  coeffieiens 

constans  et  positifs,  qui  désignent  les  intensités  de  ces 
forces  à l'unité  dç  distance,  intensités  qui  peuvent 
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être  entre  elles  dans  tel  rapport  qu'on  voudra.  La 
force  accélératrice  qui  sollicite  le  mobile,  n’est  autre 

chose  que  l’excès  de  la  force  sur  ^orce  ^ j, 

l’équation  de  son  mouvement  sera  donc 


<P  = 


d‘e b' 

dt 1 (/  — ey 


d’où  l’on  tire,  en  multipliant  par  2 de  et  intégrant , 

de*  . a b* 


d?~v  — r~i 


■+■  — + c ; 


0) 


v étant  la  vitesse  du  mobile,  et  c la  constante  arbi- 
traire. Pour  la  déterminer , je  suppose  qu’on  ait  à 
l’origine  du  mouvement  e = a.  et  v-=.k ; j’ai  alors 


00 


* 


et  en  retranchant  cette  équation  de  la  précédente,  il 
vient  ■ • 

..  n b*  ab'  , an1  a a*  1 

. 

I — e l — a e «t 

Nous  connaîtrons  donc,. au  moyen  de  cette  équa- 
tion , la  valeur  de  v en  fonction  de  e,  ou  la  vitesse 

du  mobile  en  chaque  point  de  la  droite  qu’il  décrit. 

✓ 

ao5.  Il  existe  un  certain  point  C sur  cette  droite  , 
où  les  deux  attractions  sont  égales;  si  l’on  désigna 
par  l sa  distance  au  point  A , on  aura 

b'  n*  • 
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équation  qui  donne  deu*  valeurs  de  l',  dont  l’une  se 
rapporte  au  point  C , et  l’autre  à un  second  point 
d’égale  attraction , situé  sur  le  prolongement  de  la 
droite  AB;  tétant  la  plus  grande  des  deux  quantités 
et  a étant  b y la  valeur  qui  se  rapporte  au  point  C est 


la 

b -f -a 


Tant  qu’on  aura  e<T,  l’attraction  du  centre  A l’em- 
portera sur  celle  de  B;  dès  que  l’on  aura  la  se- 

conde attraction  surpassera  la  première.  Or,  suppo- 
sons de  manière  que  le  mobile  soit  parti  d’un 

point  situé  entre  A et  C,  et  supposons  aussi  que  la 
vitesse  initiale  k était  dirigée  de  A vers  C;  il  est 
évident  qu’il  peut  arriver  deux  cas  : ou  la  valeur  de  v 
deviendra  nulle  avant  que  le  mobile  ait  atteint  le 
point  Cy  ou  le  contraire  aura  lieu  ; dans  le  premier 
cas,  le  mobile  parvenu  au  point  où  la  vitesse  est 
nulle,  retombera  vers  le  pointé  ; dans  le  second  cas, 
^1  dépassera  le  point  C,  et  il  parcourra  la  droite  en- 
tière AB. 

Si  l’on  demande  la  plus 'petite  valeur  de  kr 
nécessaire  pour  que  le  mobile  atteigne  le  point  C , 
on  la  déterminera  en  Supposant  qu’on  ait  u=oy 
quand  e=  l'  ; ce  qui  donne 


— = 


ai’ 


u 6“  , aa* 

î^i  + ~T 


9.0* 

CL 


substituant  pour  P,  sa  valeur,  on  trouve , toute  ré- 
duction faite. 


ai*  a (b  -+-  a)* 

~~i 
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Le  point  de  départ  du  mobile  restant  le  même,  il  dé- 
passera le  point  C toutes  les  fois  que  la  vitesse  ini- 
tiale sera  plus  grande  que  cette  valeur  de  k , et  il  ne 
l'atteindra  pas  toutes  les  fois  qu’elle  sera  plus  petite. 
Si  elle  était  précisément  égale  à cette  valeur,  le  mo- 
bile atteindrait  le  point  C ; la  vitesse  y serait  égale  à 
zéro  ; et  comme  les  deux  forces  qui  le  sollicitent  en 
ce  point,  sont  égales  et  contraires,  il  y resterait  en 
équilibre. 

206.  Maintenant  il  nous  reste  à déterminer  la  va- 
leur de  e en  fonction  de  t,  ou  de  t en  fonction  de  e. 
Pour  cela,  je  résous  l’équation  (i)  par  rapporta  de, 
ce  qui  donne 

. t/  el  — e’ . de 

dt  — ; — ■■■  — 

. y mH  -+-  (ai* — a a*  4- c/).e— ce* 

En  général,  cette  formule  n’est  point  intégrable 
sous  forme  finie , par  les  règles  connues  ; elle  ne 
l’est  que  dans  le  cas  particulier  où  le  trinôme  ia%l 
— ce*  est  un  carré,  ce  qui  exige 

qu’on  ait 

(ai*  — 2a*  + cl)' = — 8a*c/, 
ou,  ce  qui  est  la  même  chose , 

c*/*  + 4cl(b'  + a*)  +4  (6*  — a’)»  = o ; 
d’où  l’on  tire 

— 2 (n  ± by 


Substituant  cette  double  valeur  de  c dans  l’équa^ 
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tion  (a),  on  en  déduit 


on 


r-^+ 

A 

ai2 

/ A 

a(i-4-a)* 
l ’ 

aa*  , 

ai* 

a ( b — a)* 

* + 

1 

B 

l 

Ce  n’est  donc  que  pour  l’une  ou  l’autre  de  ces  deux 
valeurs  de  la  vitesse  initiale  que  l’on  peut  assigner 
sous  forme  finie,  la  relation  des  deux  variables  e et  l. 
La  première  est  la  limite  des  vitesses  pour  lesquelles 
le  mobile  ne  dépasse  pas  le  point  C;  la  seconde  est 
évidemment  plus  grande  que  cette  limite;  de.sorte 
qu’en  l'adoptant*  on  peut  être  certain  que  le  mobile 
parcourra  la  droite  entière  AB  ; mais  on  n’est  pas 
obligé  de  choisir  entre  ce9  deux  vitesses,  et  la  valeur 
de  dt  s’intégre  également  dans  l’un  et  l’autre  cas. 

En  effet,  je  substitue  dans  cette  formule,  à la  place 
de  c,  sa  double  valeur;  je  trouve 


le  — c’ . de 
al — (a±i).e‘ 


Soit,  pour  la  rendre  rationnelle. 


le  — e*  = c“x*, 


e 


i -+-  *•»’ 


de  — 


— sirdx 

0'+*TJ 


on  aura,  par  rapport  à cette  nouvelle  variable  xy 


dt  — — V al' 


• x'dx 
(»  ~h  x*)1 . (dx*  q;  b)f 
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, — y a/*  r~  (a  zf:  bx*)  ■ d c abdx 

1 (a  zîr  b)“  ' L (t  ~hx‘)*  ax*z+.b_j’ 
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où  l’on  doit  prendre  ensemble  tous  les  signes  supé- 
rieurs, et  ensemble  tous  les  signes  inférieurs.  Or,  ou  a 

/'(a  q;  bx*).dx  - (a±b)x  , 

J ,+>  +i(«^i)-arc.(tan«.=x), 

1/  w — ^ \r  V <*  + 

f^n=  7s  = *■  \/î): 

d’où  l’on  conclut,  dans  le  cas  des  signes  supérieurs, 

,=-frTT^'[LTTl£+i<“-‘)'arc'ca"s-=:') 

+*^e^=fD>c‘ 

et  dans  le  cas  des  signes  inférieurs , 

* 

,=  “C^^[IT^^+Kfl  + i)-arc(t*nB-=x) 

— V/û6.arc.^tang.x.  Vt)>* 


En  remettant  dans  ces  formules,  pour  X,  sa  vîileur 
en  e,  savoir  : 

\/ le  — e a 


on  aura,  pour  l’un  et  l’autre  cas,  la  valeur  de  t eu 


3oo  TRAITÉ  DE  MÉCANIQUE, 
fonction  de  e : on  déterminera  les  constantes  arbi- 
traires C et  C\  en  supposant  t= o à l’origine  du  mou- 
vement, c’est-à-dire,  quand  c — a. 

III.  PROBLÈME. 

307.  Déterminer  le  mouvement  vertical  d’un  corps 
pesant,  en  ayant  égard  à la  résistance  de  l’air,  sup- 
posée proportionnelle  au  carré  de  la  vitesse. 

Il  faut  distinguer  deux  cas  : celui  où  le  corps 
tombe,  et  celui  où  il  est  lancé  verticalement  de  bas 
en  haut.  Examinons  d’abord  le  premier. 

La  force  accélératrice  <p,  est  alors  la  différence  de 
deux  forces  qui  agissent  constamment  sur  le  mobile, 
en  sens  contraire  l’un  de  l’autre,  savoir,  la  pesanteur 
et  la  résistance  du  milieu  dans  lequel  le  corps  est  en 
mouvement.  Celle-ci  est  une  force  variable  qui  dé- 
pend de  la  vitesse  du  mobile  , et  qu’on  regarde 
généralement  comme  proportionnelle  au  carré  de 
cette  vitesse.  Nous  la  représenterons  par  mv% , m 
étant  un  coefficient  constant  pour  un  meme  corps 
et  pour  un  même  milieu,  mais  variable  avec  la 
forme  du  corps  , sa  densité  est  celle  du  milieu.  Si  le 
corps  tombait  d’un  grande  hauteur , m varierait  à 
raison  du  changement  de  densité  des  couches  de  l’at- 
mosphère; mais  dans  une  petite  hauteur  on  peut  re- 
garder l’air  comme  un  fluide  homogène,  et  considé- 
rer m comme  une  quantité  constante.  Nous  regarde- 
rons aussi  la  pesanteur  comme  une  force  constante, 
et  en  la  désignant  par  g,  nous  aurons 

f—g  — m.v'i 
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«Tou  il  résulte,  pour  l'équation  du  mouvement. 


J 1/ 


rn.v*. 


Pour  l’intégrer,  je  la  mets  sous  cette  forme. 


dv  I f-  dv 

g— mv*  st/g  L/g  + v.l/m 


dv 

V g — v.\/m 


ce  qui  donne,  en  intégrant, 


a\/  gm 


,t==  S’Vi^TVm/ 


Je  n’ajoute  pas  de  constante  arbitraire,  parce  que  je 
suppose  nulle  la  vitesse  initiale  du  corps,  et  que  je 
compte  letems  t à partir  de  l’origine  du  mouvement, 
de  manière  qu’on  ait  à la  fois  f=o  et  v=o  ; condi- 
tion remplie  par  cette  formule. 

En  passant  des  logarithmes  aux  nombres , et  en 
désignant  par  t la  base  du  système  dont  le  module  est 
l’unité,  il  vient 


Vg—V.  \Zrn  _ , _ 

V g +V.  V m. 


0) 


équation  qui  fera  connaître  la  vitesse  du  mobile  à 
chaque  instant. 

Pour  déterminer  l’espace  parcouru,  on  a 


de  = vdt  — ■ 


vdv 


intégrant  et  déterminant  la  constante  arbitraire,  de 


302  TRAITÉ  DE  MECANIQUE. 

manière  que  l’on  ail  en  mime  tems  i>=o  et  e=o , oïl 

'trouve 

— ame=log.(\  ; 00 

et  comme  u est  donnée  en  fonction  de  t , par  l’équa- 
tion (i),  celle-ci  donnera  de  même  eu  fonction  de  ty 
la  valeur  de  e.  Ainsi  la  solution  complète  du  problème 
proposé  est  renfermée  daus  ces  deux  équations. 


208.  A mesure  que  le  tems  augmente,  l'exponen- 
tielle qui  entre  dans  l’équation  (i)  diminue;  de  sorte 
qu’après  un  tems  plus  ou  moins  court,  suivant  que 
le  coefficient  2 \/gni  est  plus  ou  moine  grand , la  va- 
leur de  cette  exponentielle  est  sensiblement  nulle  ; 
et  alors  l’équation  (1)  donne 


Vg  — V.  v/m  = o, 


Il  s’ensuit  donc  que  le  mouvement  d’un  corps  pe- 
sant qui  tombe  dans  un  fluide  homogène,  tend  con- 
tinuellement à devenir  uniforme;  ce  qui  provient  de 
ce  que  la  résistance  du  milieu  détruit  sans  cesse 
l’accélération  duc  à la  gravité. 

La  vitesse  constante  de  son  mouvement  final  est, 
comme  on  voit,  en  raison  inverse  de  la  racine  carrée 
du  coefficient  m,  qui  exprime  l’intensité  de  cette  ré- 
sistance; or,  nous  montrerons  dans  la  suite  que  ce 
coefficient  est  proportionnel  à la  densité  du  fluide , 
et  que  pour  des  corps  de  figure  semblable , par 
exemple  , pour  des  sphères , il  est  en  raison  inverse 
du  rayon  et  de  la  densité  du  corps  ; de  sorte  qu’en 
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désignant  le  rayon  par  /•,  la  densité  du  corps  par  D , 
et  celle  du  fluide  par  D ',  on  a 


m 


/u  étant  une  quantité  dont  la  valeur  sera  la  même  pour 
tous  les  corps  sphériques,  mais  qui  ne  peut  être  dé- 
terminée que  par  l’expérience.  La  vitesse  finale  de- 
vient donc 


Toutes  choses  d’ailleurs  égales , cette  valeur  est 
proportionnelle  à la  racine  carrée  de  la  densité  du 
mobile  ; d’où  l'on  voit  qu’en  ayant  égard  à la  résis- 
tance de  l’air,  les  corps  les  plus  denses  doivent  tom- 
ber le  plus  vite , tandis  que  dans  le  vide , tous  les 
corps  tombent  avec  la  même  vitesse  ; ce  qui  est 
conforme  à l’expérience. 

209.  Si  nous  supposons  la  résistance  du  milieu 
égale  à zéro,  nous  devons  retrouver  le  mouvement 
uniformément  accéléré  des  corps  pesans  qui  tombent 
dans  le  vide  ; mais  en  faisant  jh  — o dans  les  équa- 
tions (1)  et  (2),  elles  deviennent  identiques,  et  les 
valeurs  de  c et  de  e restent  inconnues. 

On  peut  cependant  en  déduire  ces  valeurs  ; et 
pour  cela,  j’observe  que  l’équation  (1)  peut  s’écrire 
ainsi 

(1  \/  m — (l g—'-Vim  .1)  _ \/g’ 

d'ailleurs  on  a , en  développant  l’exponentielle 


I 

{ 
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suivant  la  sérié  connue. 


g — gm  . t 


— 2 \/ gin . t -f- 


t 1 — etc.  ; 


substituant  cette  valeur  clans  le  second  membre  de 
notre  équation,  il  vient 


(i  •>).  v.  V7 gm.t — agm.<*+etc.).  [/g. 

Maintenant  le  facteur  \/m  est  en  évidence  dans  tous 
les  termes  de  l’équation  ; en  supprimant  ce  facteur 
commun,  et  faisant  ensuite  m— o,  l’équation  ne 
devient  plus  identique  : elle  se  réduit  à v=gt. 

D’après  la  série  connue  qui  donne  le  développe- 
ment du  logarithme,  on  a 


Y— 

mv1 

mV 

mV 

)- 

~ S - 

ag*  ~ 

substituant  cette  valeur  dans  l'équation  (a),  divisant 
tous  ses  termes  par  m , et  faisant  ensuite  /»=  o,  elle 
1/9 

se  réduit  à2e=— : donc,  à cause  de  »—gt , on 
S 

rr 

aura 

a . 

Ces  valeurs  de  v et  de  e sont  celles  qu’il  fallait 
trouver. 


210.  Considérons  maintenant  un  corps  lancé  ver- 
ticalement de  bas  en  haut.  Dans  ce  cas  , la  pe- 
santeur et  la  résistance  de  l’air  agissent  dans  le 
même  sens , et  en  sens  contraire  de  la  vitesse  ini- 
tiale ; 
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tiale;  on  a donc,  en  conservant  les  dénominations 
précédentes , 


C étant  la  constante  arbitraire.  Soit,  pour  délermi* 
ner  cette  constante,  a la  vitesse  de  projection  ; en 
comptant  le  tems  t à partir  de  l’origine  du  mouve- 
ment, on  aura , à la  fois ,<  = o etv  = a,  et  par 
conséquent 


En  résolvant  cette  équation  par  rapport  à v , on 
aura  la  vitesse  du  projectile  à chaque  instant. 
Quant  à l’espace  parcouru , on  a 


<p=—g  — m.v\ 

et , pour  l’équation  du  mouvement 


» 


d’où  l’on  tire 


l 


ce  qui  donne,  en 
— ÿgm.t  = 


i.: 


30 
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5o6  TRAITÉ  DE  MÉCANIQUE, 
en  intégrant  et  en  déterminant  la  constante  arbi- 
traire par  la  condition  qu’on  ait  à la  fois  e = o et 
v=a,  on  trouve 


Comme  on  connaît  à chaque  instant  la  vitesse  du 
mobile  , au  moyen  de  l’équation  précédente , ou 
aura  aussi,  au  moyen  de  cette  dernière  équation, 
l’espace  parcouru  à un  instant  quelconque. 

Ce  qu’il  importe  le  plus  de  connaître,  c’est  la 
plus  grande  hauteur  à laquelle  le  corps  s’élèvera  , 
en  vertu  de  la  vitesse  de  projection.  Or,  il  s’élèvera, 
jusqu’à  ce  que  sa  vitesse  soit  devenue  nulle;  on  a 
donc  e=o  , quand  le  corps  est  parvenu  à cette  hau- 
teur ; si  donc  ou  la  désigne  par  h , on  aura 


On  voit  que  cette  hauteur  sera  d’autant  plus  grande 
en  général , que  le  coefficient  ni  sera  plus  petit  ; 
d’ou  il  suit,  que  toutes  choses  d’ailleurs  égales  , 
les  corps  les  plus  denses  sont  ceux  qui  s’élèvent  à 
une  plus  grande  hauteur  ; car  nous  avons  dit  plus 
haut  que  le  coefficient  m est  en  raison  inverse  de 
la  densité  du  mobile. 

an.  Le  problème  que  nous  venons  de  résoudre, 
relativement  à un  corps  pesant  qui  se  meut  dans 
un  milieu  résistant,  compreud  aussi  le  mouvement 
d’un  corps  pesant  qui  glisse  le  long  d’utf  plan  in- 
cliné , le  frottement  étant  supposé  proportionnel 

\ 
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au  carré  de  la  vitesse.  Pour  avoir  la  solution  de 
celui-ci,  il  sutlira  de  substituer  dans  les  valeurs  de 
e et  de  p,  trouvées  précédemment  (nos  207  et  210) , 
la  pesanteur  relative  au  plan  incliné,  à la  place  de 
la  pesanteur  absolue  que  nous  avons  représentée 
par  g1.  Si  le  plan  est  horizontal , il  faudra  faire  g = o 
dans  ces  formules  ; mais  au  lieu  de  chercher  à dé- 
duire ce  cas  particulier  du  cas  général,  il  vaut 
mieux  le  cousidérer  directement.  En  effet,  l’équa- 
tion du  mouvement  se  réduit  alors  à 


d ou  1 on  tire  sans  difficulté , en  intégrant  et  en  dé- 
terminant les  constautes  arbitraires, 

V==r^Tf  me  = loS(« 
a étant  toujours  la  vitesse  initiale. 

On  voit  par  cette  valeur  de  p,  que  la  vitesse  du 
corps  qui  serait  constante  sans  le  frottement , di- 
minüe continuellement,  etqu’aprèsun  certain  tems, 
elle  devient  tout-à-fait  insensible  h cause  du  déno- 
minateur 1 -\-aml  qui  croit  indéfiniment  avec  l.  C’est 
ainsi  que  les  frottemens  et  les  résistances  de  tout 
genre  que  les  corps  éprouvent , anéantissent  les 
mouvemens  qui  sont  produits  par  des  forces  ins* 
tantanées,  et  qui  ne  sont  pas  entretenus  par  des 
forces  accélératrices,  sans  cesse  agissant  sur  le 
mobile. 
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CHAPITRE  H. 

DU  MOUVEMENT  CURVILIGNE  D’UN  POINT 
MATÉRIEL  LIBRE. 

§.  I«  Théorie  générale  de  ce  mouvement. 

212.  Le  mouvement  d’un  point  matériel’  qui  ne 
sc  fait  pas  en  ligne  droite,  est  nécessairement  du 
à l’action  de  plusieurs  forces  agissant  sur  le  mobile 
dans  des  directions  différentes.  La  première  ques- 
tion qui  doit  nous  occuper  , sera  donc  de  détermi- 
ner la  vitesse  et  la  direction  que  prend  un  point 
libre  , ou  qui  n’est  retenu  sur  aucune  ligne  ou  sur- 
face courbe  donnée , pour  obéir  à l’actiqp  simul- 
tanée de  ces  forces. 

Considérons  d’abord  un  point  m sollicité  par  deux 
forces  , du  genre  de  celles  qui  agissent  instantané* 
ment  sur  le  mobile , et  qui  l’abandonnent  ensuite  à 
lui-même  (n°  i83).  Soient  P et  Q leurs  intensités  ; 
prenons  sur  leurs  directions  mA  et  mB  (fig.  5a), 
des  ligues  ma  et  mb,  qui  représentent  les  vitesses 
que  ces  forces  imprimeraient  au  mobile,  si  chacune 
d’elles  agissait  seule  sur  lui;  de  sorte  que  ma  soitl'es* 
pace  que  le  point  m parcourrait  pendant  l’unité  de 
tems,  pour  obéir  à l’action  de  la  seule  force  P,  et  mb 
l’espace  qu’il  parcourrait  dans  le  même  tems,  en  vertu 
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delà  seule  force  Q.  Je  dis  que  si  l’on  construit  un 
parallélogramme  macb,  sur  ces  deux  lignes,  le  poinl 
m parcourra  sa  diagonale  me  dans  l’unité  de  tems, 
pour  obéir  à l’action  simultanée  des  deux  forces. 

En  effet,  les  forces  étant  proportionnelles  aux 
vitesses  qu’elles imprimentà  un  même  corps  (n°ig5), 
il  s’ensuit  que  les  intensités  P et  Q sont  entre  elles 
comme  les  lignes  ma  et  mb  ; donc  la  résultante  des 
forces  P et  Q est  représentée  en  grandeur  et  en 
direction  par  la  diagonale  du  parallélogramme  cons- 
truit sur  ces  lignes  (n*  16).  Si  donc  ow  appelle  R 
l’intensité  de  cette  résultante,  et  oc  la  vitesse  qu’elle 
imprimera  au  mobile , on  aura , en  comparant  la 
résultante/?,  à l’une  des  composantes,  par  exemple 
à la  force  P, 

fl  ! P " me  : ma- 

et  comme  les  vitesses  sont  entre  elles  dans  le  rap-*- 
port  des  forces  qui  les  produisent,  on  aura  aussi 

x : ma  tî.  R : P ; 

par  conséquent  • 

x : ma  :r  me  r ma  ; 

d’où  l’on  conclut  x=mc.  Or,  on  peut  remplacer 
l’action  simultanée  des  deux  forces  Pet  Q,  par  celle 
de  leur  résultante  R;  le  mobile  prendra  donc  une 
vitesse  égale  à me  , et  dirigée  suivant  cette  diagonale. 

Ainsi,  tant  qu’aucune  nouvelle  force  n'agira  sur  le 
point  m , il  se  mouvra  uniformément  sur  la  diago- 
nale prolongée  mCy  et  il  décrira  , dans  chaque  imité 
de  tems,  une  portion  de  celte  ligne,  égale  à me.  Eu 
chaque  point  de  cette  droite , le  mobile  sera  dans 
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le  même  état  que  si  la  force  R agissait  actuellement 
sur  lui , et  lui  imprimait  la  vitesse  me. 

ai 3.  Supposons  qu’une  nouvelle  force  S,  du 
même  genre  que  P et  Q , et  de  direction  quelcon- 
que , soit  appliquée  au  mobile,  quand  il  est  par- 
venu en  un  point  m de  la  droite  rnC  ; soit  m'D  la 
direction  de  cette  force,  et  nid  la  vitesse  qu’elle  lui 
imprimerait , s’il  n’était  pas  déjà  en  mouvement  : le 
mobile  se  trouve  dans  le  même  cas  que  si  les  deux 
forces  R et  S agissaient  simultanément  sur  lui;  on 
aura  donc  la  vitesse  et  la  direction  qu’il  doit  prendre  , 
en  portant  à partir  du  point  ni , une  ligne  mV,  égale 
à me , sur  la  droite  m'C,  direction  actuelle  de  son 
mouvement  ou  de  la  force  R , et  en  acbevant  en- 
suite le  parallélogramme  ni  ccd,  dont  les  deux 
droites  m'c'e t md  sont  les  côtés  adjacens  : la  diagonale 
m'e  sera,  en  grandeur  et  en  direction,  la  vitesse 
demandée. 

Si  l’on  supposait  encore  qu’une  nouvelle  force  fut 
appliquée  au  mobile,  lorsqu’il  sera  parvenu  au  point 
ni"  de  sa  nouvelle  direction,  l’action  de  cette  force 
ferait  cbanger  la  vîtese  et  la  direction  de  son  mou- 
vement, et  il  est  aisé  de  voir  comment  on  détermi- 
nerait la  vitesse  et  la  direction  que  le  mobile  pren- 
drait. En  général , on  voit  que  si  une  suite  de  forces 
R , S,  U , V , etc.,  agissent  à des  intervalles  de 
lems  déterminés,  sur  le  point  m,  il  décrira  dans 
l'espace  un  polygone  dont  il  sera  facile  de  cons- 
truire successivement  tous  les  côtés.  Chacun  de  ces 
côtés  sera  décrit  d’un  mouvement  uniforme  et  avec 
une  vitesse  constante  pour  un  même  côté,  mais 
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variable  d’un  eôté  à l’autre  : le  premier  coté  sera 
de'crit  avec  la  vitesse  due  à la  force  R;  le  second, 
avec  la  vitesse  due  à la  résultante  des  fortes  R 
et  S;  le  troisième,  avec  la  vitesse  due  à la  résul- 
tante des  forces  R,  S et  U \ et  ainsi  de  suite.  On 
conçoit  qu'à  mesure  que  les  intervalles  de  teins  qui 
séparent  les  actions  successives  des  forces  R,Sf 
U,  etc.,  deviendront  plus  petits,  le  polygone  décrit 
approchera  de  se  confondre  avec  une  courbe  con- 
tinue; mais  pour  mieux  connaître  la  nature  de  ce 
polygone  et  de  la  courbe  qui  en  est  la  limite,  et 
pour  déterminer  la  loi  du  mouvement  sur  cette 
courbe  , il  est  nécessaire  de  suivre  une  marche  dif- 
férente de  celle  que  nous  indiquons  ici,  dans  l’in- 
tention seulement  démarquer  le  passage  du  mouve- 
ment rectiligne  au  mouvement  curviligne 

Dans  le  cas  particulier  où  toutes  les  forces  R , S, 
U,  F",  etc.,  agiront  simultanément  ou  à intervalles 
quelconques,  mais  toutes  dans  la  même  direction y 
le  polygone  décrit  par  le  mobile  se  réduira  à une 
ligne  droite , et  la  vitesse  définitive  sera  égale  à la 
somme  des  vitesses  qui  correspondent  à ces  forces 
et  si  une  partie  d’entre  elles  est  dirigée  en  sens  con 
traire  des  autres,  cette  vitesse  sera  égale  à la  somme 
des  vitesses  relatives  aux  forces  qui  agissent  dans 
un  même  sens,  moins  la  somme  de  celles  qui  cor- 
respondent aux  autres  forces. 

ai4-  Le  moyen  le  plus  simple  de  déterminer  le 
mouvement  d’an  point  matériel  dans  l’espace , est 
d’assiguer  ^chaque  iustaut  la  position  de  ses  pro- 
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jections  sur  trois  axes  fixes.  On  peut  se  repre'senter 
ces  projections,  comme  trois  points  mobiles  qui 
suivant  le  point  matériel  pendant  son  mouvement  : 
la  question  se  réduit  alors  à chercher  les  lois  de  ces 
trois  mouvemens  rectilignes , et  voici  comment  on 
parvient  à la  résoudre. 

Soit  O (fig.  53)  le  point  de  départ  du  mobile  ; 
par  ce  point  , menons  trois  axes  fixes  et  rectangu- 
laires , Ox,  Oj , Oz  ; supposons  que  des  forces  de 
grandeur  et  de  direction  quelconques  , soient  appli- 
quées au  mobile  quand  il  est  au  point  O , qu’elles 
agissent  sur  lui  simultanément,  et  qu’elles  l’aban- 
donnent ensuite  à lui-même.  En  quelque  nombre 
que  soient  ces  forces , on  peut  toujours  les  ré- 
duire à trois,  dirigées  suivant  les  trois  axes;  soient 
donc  A , sB,  U,  les  intensités  de  ces  forces;  a la 
vitesse  que  la  force  A imprimerait  au  mobile  dans  la 
direction  Ox,  si  elle  existait  seule;  b la  vitesse  qui 
aurait  lieu  suivant  Ojr , en  vertu  de  la  force  B;  c la 
vitesse  suivant'  Oz,  qui  serait  due  à la  force  C.  Pour 
obéir  à l’action  simultanée  de  ces  trois  forces , le 
mobile  se  mouvra  dans  la  direction  de  leur  résultante, 
et  avec  la  vitesse  correspondante  à l’intensité  de 
cette  force.  Or,  en  appelant  R cette  résultante f a , 
/3 , y,  les  angles  que  fait  sa  direction  avec  celles  des 
composantes  A , B , C,o n aura  (n°  2p) 

A=R.  cos.  a,  B=R. cos. C , C=R. cos. y,  R*=A,-±-B’-\-Cx-, 

de  plus  v désignant  la  vitesse  due  à la  force  R , de 
même  que  a,  b,  c désignent  les  vitesses  dues  aux 
forces  A ,B , C,  on  peut  substituer  dans  ces  équa- 
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tions , à la  place  de  chaque  force  , la  vitesse  corres- 
pondante , attendu  que  les  rapports  de  ces  vitesses 
sont  les  mêmes  que  ceux  des  forces  qui  les  produi- 
sent ; on  aura  donc  aussi 

a=  t/.cos.tf,  &=v.cos.<T,  c = v.co».y,  v*=a1  + 

d’où  l’on  peut  conclure  que  la  vitesse  v,  due  à l’ac- 
tion simultanée  des  trois  forces  A , B , C , est  repré- 
sentée en  grandeur  et  en  direction  par  la  diago- 
nale du  parallélépipède  construit  sur  les  trois  vitesses 
a y b f c , comme  côtés  adjacens. 

Le  mobile , en  vertu  de  sa  vitesse  décrira  sur 
cette  diagomile  une  droite  égale  à vQ,  dans  ifn  tems 
quelconque D ; les  projections  de  cette  droite  sur  les 
axes  Ox , Ojry  Oz,  sont  respectivement  égales  à 
cô.cos.a,  t>ô.cos.£,  t>9.cos.^,  ou,  ce  qui  est  la  même 
clftse,  à a9,  bQ,  cô;  il  s’ensuit  donc  que  les  projec- 
tions du  mobile  se  meuvent  uniformément  sur  ces 
axes,  avec  les  vitesses  a,  b y c,  tandis  que  ce  poiut 
matériel  se  meut  uniformément  dans  l’espace,  avec 
la  vitesse  v. 

ai 5.  A la  lin  du  tems  fl,  supposons  que  de  nou- 
velles forces  agissen  tsur  le  mobile , et  soient^,  Bt , Ct, 
leurs  composantes  parallèles  aux  axes  Ox , Oy,  Oz; 
soient  aussi  at , b/t  c{,  les  vitesses  que  chacune  de  ces 
forces  produirait  dans  sa  direction , si  elle  agissait 
seule  sur  le  mobile  en  repos  : ce  point  matériel  se 
trouve , à cet  instant,  dans  le  même  état  que  s'il  était 
en  repos,  et  qu’il  fût  soumis  à l’action  simultanée  des 
forces^,  B , C,  At,  Bt,  Ct,  ou  seulement  des  trois 
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forces  A A /y  B-\-B/t  C -j-  C/,  parallèles  an* 

droites  Ox}  Ojy  Oz,  et  auxquelles  correspondent 
les  vitesses  a-j~a/}  b-f-b/f  c-^-c^  car  à la  somme 
des  forces  répond  la  somnje  des  vitesses , d’après  ce  • 
qu’on  a vu  dans  le  n°  21 5.  En  désignant  donc  par  vt, 
la  vitesse  que  le  mobi^p  doit  prendre , on  aura 

v/  = (a  + a/)*  + (i  + A/)*  + (c  + c<)*; 

et  si  l’on  voulait  déterminer  la  nouvelle  direction  de 
son  mouvement,  on  aurait 

a+at  b + b'  c -f-  c, 

T-’  v * v ' 

/ / / t 

pour  les  cosinus  des  angles  quelle  fait  fvec  les  axe» 
Ox , Ojy  Oz. 

Pendant  un  tems  quelconque  9,,  qui  succède  au 
tems  9,  les  projections  du  mobile  sur  les  axes,  par- 
courront des  espaces  (a-f-aj . 6, , (b-\-b) . 0<}  (c-{-cy) . Q/  ; 
donc  à la  fin  du  tems  fl  -f-  0,,  les  distances  de  ces 
points  au  point  O,  seront  4 

°®+(a  4 ^ + cfl-f-  (c  + c,)-®r 

Appliquons  encore  au  mobile,  à la  fin  du  tems 
9 -f-9y , des  forces  dont  les  composantes  parallèles 
aux  axes,  soient  Axy  B,,  C%y  et  auxquelles  corres- 
pondent les  vitesses  a ,,  bty  c%.  On  verra  sans  peine 
que  les  projections  sur  les  axes  décriront,  pendant 
un  troisième  intervalle  de  temps  9,,  des  espaces 
(a -f- o -f- a,). fl,,  (b-\-b  -+-  b%)  .Q2f  (c4-c/+r»)-9*  > de 
sorte  qu’à  la  fin  du  tems  04-9,4-®*»  ccs  projections- 
se  trouveront  à des  distances  du  point  O,  égales  à 
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• n9  + (a  + a/).9/  + (a + «,+  <!,). 8,, 

A8+  (A  ■+•  bJ).6/  + (à  -f  à,  + ^«)- 8», 

cî  + (c  + o-®;-Kc 

Continuons  de  même , et  considérons  successive- 
ment un  nombre  quelconque  d’intervalles  de  temsi* 

représentés  par  0 , 6, , 0, 8.  ; soient,  en  général , 

Bni  Cny  les  composantes  parallèles  aux  axes,  des 
forces  que  l’on  applique  au  mobile  au  commence- 
ment de  l’intervalle  quelconque  0„;  désignons  par 
aaf  £«,  c«>  les  vitesses  correspondantes  à ces  forces; 
enfin  soient  x , y,  z,  les  espaces  parcourus  par  les 
projections  de  m sur  le^axes,  depuis  le  commence- 
ment du  tems  0 jusqu’à  la  fin  du  tems0„;  nous  aurons, 
en  généralisant  ce  qu’on  viçnt  de  trouver, 

jr=:a94-(a-Hi/).8/+(a+a/+o>)-®»  “+Ca-Hf/+a3  - +a»)  ®«  » 

+ à,  - . » 

z — c3+(r-t-i/).9/+(c-f-c/+ri  ) -®i  •••+(<’  <■»•••  + e„).8n. 

Au  moyen,  de  ces  valeurs  de  xy  yy  z,  qui  sont  les 
trois  coordonnées  du  mobile,  rapportées  aux  axes 
O. r,  Oy}  Oz , on  déterminera  immédiatement  sa  po- 
sition dans  l’espace,  sans  être  obligé  de  construire  le 
polygone  qu’il  décrit.  Chacune  de  ces  vajeurs,  prise 
isolément,  renferme  la  loi  du  mouvement  de  la  pro- 
jection de  ce  poiut  matériel  sur  l’axe  correspondant. 

2i  6. 11  se  présente  ici  une  observation  importante 
à faire , relativement  à la  composition  des  valeurs 
Ac  x ,y,  z.  Elle  nous  montre  clairement  que  l’es- 
pace parcouru  par  la  projection  du  mobile  m , sur 
l*un  des  trois  axes , ne  dépend  que  des  vitesses  qui 
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seraient  produites  par  les  forces  parallèles  à cet  axe  ÿ 
si  ces  composantes  agissaient  seules  sur  le  mobile  ; 
de  manière  que  cet«space  n’est  aucunement  modifié 
par  l’action  des  forces  parallèles  aux  deux  autres 
axes.  Ainsi  la  valeur  de  x ne  renferme  que  les  vi- 
tesses a,  at,  at,. . . .am,  qui  seraient  imprimées  au 
mobile  par  les  forces  A,  A A%,  . . . . An,  parallèles 
à l'axe  Ox , si  toutes  les  autres  étaient  nulles  ; de 
même  l’action  des  forces  parallèles  aux  axes  Ox , Oz , 
ne  contribue  ni  à augmenter  ni  à diminuer  la  valeur 
de/;  et  celle  de  z est  la  même  que  si  les  forces  pa- 
rallèles à l’axe  Oz,  avaient  agi  seules  sur  le  mobile. 

Comme  ce  résultat  est  indépendant  de  la  gran- 
deur des  intervalles  de  lems  9,  0,,  0, , fl,,  qui  sé- 
parent les  actions  des  forces  appliquées  successive- 
ment au  mobile,  ainsi  que  de  la  grandeur  des  vitesses 
dues  à ces  forces,  il  s’ensuit  qu'on  peut  l’étendre  au 
cas  où  ces  intervalles  et  ces  vitesses  deviennent,  eu 
tout  ou  en  partie,  infiniment  petits,  c’est-à-dire,  au 
cas  où  le  mobile  est  soumis  à l’action  d’une  ou  plu- 
sieurs forces  accélératrices,  combinées  avec  d’autres 
forces  dont  l’action  est  instantanée. 

Concluons  donc  que  si  l’on  décompose  en  trois 
forces  parallèles  à trois  axes  fixes,  les  forces  quel- 
conques qui  produisent  le  mouvement  curviligne  d'un 
point  matériel,  et  si  l’ on  considère  comme  des  points 
mobiles  les  projections  du  point  matériel  sur  ces 
axes,  le  mouvement  sur  chaque  axe  sera  du  aux  forces 
parallèles  à cette  ligne,  et  le  même  que  si  les  autres 
forces  étaient  nulles. 

Dans  chaque  cas  particulier,  on  déterminera  Les 
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mouvemens  sur  les  axes,  d’après  les  équations  du 
mouvement  rectiligne  données  dans  le  chapitre  pré- 
cédent; la  solution  d’un  problème  quelconque,  rela- 
tif au  mouvement  curviligne,  sera  donc  réduite  à 
considérer  trois  mouvemens  rectilignes,  ou  seule- 
ment deux,  quand  on  sera  certain,  par  la  nature  de 
la  question,  que  le  mobile  doit  toujours  rester  dans 
un  même  plan  ; car  alors  qp  pourra  prendre,  dans  ce 
plan,  deux  des  trois  axes  coordounés. 

317.  Pour  éclaircir  ceci  par  un  exemple  fort  sim- 
ple, considérons  le  mouvement  d’un  point  matériel 
pesant,  auquel  on  imprime  une  vitesse  dirigée  sui- 
vant une  droite  horizontale. 

Il  est  d’abord  évident  que  le  mobile  ne  saurait 
sortir  du  plan  vertical  mené  par  cette  droite,  puisque 
tout  est  semblable  de  part  et  d’autre  de  ce  plan  ; de 
plus,  si  l’on  fait  abstraction  de  la  pesanteur,  afin  de 
déterminer  le  mouvement  de  la  projection  sur  cette 
même  droite,  on  voit  qu’il  sera  uuiformeet  dù  à la 
vitesse  donnée  ; de  même,  en  supposant  cette  vitesse 
nulle,  on  voit  que  le  mouvement  de  la  projection 
sur  la  verticale  menée  par  le  point  de  départ,  sera 
uniforméfnent  accéléré;  or,  en  vertu  du  théorème 
précédent,  ces  deux  mouvemens  doivent  avoir  lieu 
ensemble,  sans  s’altérer  en  aucune  manière;  il  s’en- 
suit donc  que  la  courbe  décrite  par  le  mobile  sera 
telle,  que  les  abeisses  horizontales,  comptéesdu point 
de  départ,  croîtront  proportionnellement  au  tems, 
tandis  que  les  ordonnées  verticales,  comptées  da 
même  point,  croîtront  proportionnellement  au  carré 
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«Tu  tems  : les  abcisses  seront  donc  proportionnelles 
aux  carrés  des  ordonnées  ; et  par  conséquent  la 
courbe  décrite  sera  une  parabole,  qui  aura  son  grand 
axe  vertical,  et  son  sommet  au  point  de  départ.  Quant 
au  paramètre,  il  dépendra  du  rapport  de  la  vitesse 
donnée  à la  pesanteur.  Nous  reprendrons  bientôt, 
plus  en  détail , la  solution  de  ce  problème. 

218.  Le  théorème  precedent  est  essentiellement 
fondé  sur  la  loi  des  vitesses  proportionnelles  aux 
forces  qui  les  produisent,  sans  laquelle  il  n’aurait 
pas  lieu.  Voici  un  corollaire  général  qui  s’en  déduit 
immédiatement  et  qui  va  nous  fournir,  par  son  ac- 
cord avec  l’expérience,  une  confirmation  frappante 
de  celle  loi  que  nous  avons  admise  comme  étant 
celle  de  la  nature  (n°  ig3). 

Considérons  un  plan  indéfini,  sur  lequel  se  meu- 
vent un  nombre  quelconque  de  points  matériels  sou- 
mis à des  forces  dirigées  dans  ce  plan  ; supposons 
que  l’on  applique  à tous  les  points  de  ce  plan  des 
forces  égales  entre  elles,  et  qui  lui  soient  perpendi- 
culaires; de  sorte  que  ce  plan  soit  mis  en  mouvement 
dans  l’espace,  en  restant  toujours  parallèle  à lui- 
même.  Il  est  évident  que  chacun  des  pointe  mobiles 
sur  le  plan,  se  trouvera  soumis  à l'action  simultanée 
des  forces  particulières  qui  agissaient  d’abord  sur  lui , 
et  de  la  force  appliquée  à tous  les  points  du  plan  ; le 
mouvement  de  chaque  point  matériel  dans  l’espace 
sera  donc  produit  par  la  résultante  de  ces  différentes 
forces;  or,  d’après  le  théorème  du  n*  216,  si  l’on 
rapporte  le  mouvement  à trois  axes  fixes , dont  uu 
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«oit  perpendiculaire  et  les  deux  autres  parallèles  à ce 
plan  mobile,  les  mouvemeus  des  projections  desmo- 
biles  sur  ces  deux  derniers  axes , ne  seront  point  al- 
tères par  la  force  parallèle  au  premier,  ou  autrement 
dit,  le  mouvement  de  chaque  point  matériel  sur  le 
plan  devenu  mobile,  demeurera  le  même  que  si  ce 
plan  fut  resté  en  repos. 

Ce  résultat  est  conforme  à une  expérience  que  nous 
avons  souvent  l’occasion  de  répéter,  et  qui  nous 
prouve  qu’un  mouvement  commun  à tous  les  corps 
d’un  système , n’altère  pas  les  mouvemens  particu- 
liers de  ces  corps,  c’est-à-dire,  que  ces  corps  con- 
servent entre  eux  les  mèliies  distances  et  les  mêmes 
vitesses  relatives , que  si  le  mouvement  commun 
n’existait  pas. 

219.  Cherchons  maintenant  lit  équations  diffé- 
rentielles du  mouvement  curviligne  d’un  point  ma- 
tériel, soumis  à l’action  d’une  ou  plusieurs  forces 
accélératrices,  et  à celle  d’une  autre  force  qui  lui  a 
imprimé  instantanément  une  vitesse  finie  à l’origine 
de  son  mouvement. 

Après  un  temps  quelconque  /,  soient  x,y,  les 
trois  coordonnées  rectangulaires  du  mobile,  rappor- 
tées aux  trois  axes  fixes  Ox,  Oj~,  Oz ; ces  coordon- 
née^ sgwut  des  fonctions  de  t , et  le  mouvement  sera 
entièrement  déterminé  quand  ces  fonctions  seront 
connues,  puisqu’alors  on  aura,  ir  chaque  instant,  la 
position  du  mobile  dans  l’espace.  Décomposons  cha- 
cune des  forces  accélératrices  données  , en  trois 
autr  es  , parallèles  aux  axes  des  coordonnées , et 


1 


320  TRAITE  DE  MÉCANIQUE: 
soient  X , Y,  Z , les  sommes  des  composantes  res- 
pectivement parallèles  aux  axes  des  x,  desj^  et  des  z. 
Les  quantités  X,  Y,  Z seront  données  dans  chaque 
cas  particulier,  en  fonction  d ex,/,  z;  et  je  les  sup- 
poserai positives  ou  négatives,  selon  que  les  forces 
qu’elles  représentent  tendront  à augmenter  ou  à di- 
minuer les  coordonnées  du  mobile. 

D’aprcs  ce  qu’on  vient  de  démontrer,  le  mouve- 
ment de  la  projection  du  mobile  sur  chaque  axe, 
est  dû  aux  forces  parallèles  à cet  axe.  En  appliquant 
donc  à chacun  de  ces  trois  mouvemens  rectilignes , 

l’équation  générale  lu  n*  198 , on  aura 


d'x „ dy y 

ïïF  ' <ii'~  • 1 dt‘~ 


(m) 


Telles  sont  les  équations  générales  du  mouvement 
d’un  point  matériel  dans  l’espace.  On  voit  que  la  vi- 
tesse initiale  du  mobile  n’y  entre  pas  ; mais  cette  vi- 
tesse et  sa  direction  serviront,  avec  la  position  du 
mobile  à l’origine  du  mouvement,  à déterminer  les 
constantes  arbitraires  qui  doivent  completter  les  in- 
tégrales de  ces  équations;  lesquelles  constantes  se- 
ront au  nombre  de  six , puisqu’il  s’agit  de  trois  équa- 
tions différentielles-  du  second  ordre.  La  solution 
couiplettc  de  chaque  problème  particuliei^xi'gcra 
donc  que  l’on  intègre  le  système  de  ces  tr^s  équa- 
tions, et  que  l’on  détermine  ensuite  les  constantes 
arbitraires  de  leurs  intégrales,  d'après  les  conditions 
initiales  du  mouvement.  Mais,  si  l’on  sait  d’avance 
que  le  mobile  doit  se  mouvoir  dans  un  plan  donné. 
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on  simplifiera  la  question  en  le  prenant  pourlnn  des 
trois  plans  des  coordonnées , par  exemple  , pour 
celui  des  xyjr;  il  faudra  , ponr  cela,  que  la  force  Z 
n existe  pas,  et  l'on  aura  aussi  z=o  : le  problème 
a ors  ne  dépendra  pins  que  de  deux  équations  diffé- 
rentielles secondes,  savoir , des  deux  premières  équa- 
tions (/«). 

Lorsqu’on  sera  parvenu  à intégrcrleséquations/ro), 
on  aura,  dans  le  cas  général , trois  équations  entre  L 
J-,  z et  t;  si  l'on  élimine  le  teins  f,  entre  elles  il  en 
restera  deux,  entreles  coordonnées^,  qui  s’ero„t 
es  équations  de  la  courbe  décrite  par  le  mobile  dans 
espace  : on  appelle  cette  courbe,  qui  sera  généra- 
lement a double  courbure,  la  trajectoire  du  mobile. 

aao.  Le  cas  particulier  le  plus  simple  que  l’on 
puisse  considérer,  est  celui  dans  lequel  les  trois 
forces  X , Y,  Z sont  nulles.  Les  équations  (tri)  se 
réduisent  alors  à 

ïiio-xîj:  J._  : „ 

ÙL  = - ** 


-I  *J 


dlx 

dt%  0,".m  Tft» 


5? 


= o ; 


• » . 

d oü  l’on  tire,  en  intégrant, 

* = + y=bt+b',  z = ct  + c'; 


I -.mob’ 

rfhtmr 

• £ i .3 

PU { i2  n 

a i/c  a,  b'c',  étant  les  six  ajustantes  arbitraires, 
bi  Ion  place  1 origine  des  coordonnées  au  point  de 
départ  du  mobile,  et  que  l’on  compte  le  ton, s « de 
1 instant  de  ce  départ,  on  aura,  a la  fois,  ar=0  r~o 

z-o,t  = o-,  d’où  il  suit  a'^o,  i'±=o,  c'^o;  et  par 
conséquent  ^ 1 

X=r«f,  y^bt, 

ï » 
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En  éliminant  i,  oua  :;  - 


‘ h 


t 


■ce  qui  nous  apprend  que  la  trajectoire  est  une  ligne 
droite.  ‘ . r . . ' *« 

. f J • ..........  v 

Soit  u la  partie  de  cette  ligne,  comprise  entre  l’ori- 
gine et  le  point  qui  répond  aux  coordonnées  x , j} 
z;  nous  aurons  . 

u=5t/x*4-j‘-fra*r=r.*r  + ^ + 

w étant  proportionnelle  au  tems,  il  s’ensuit  que  le  rnou- 
Vementdu  point  matériel  dans  l’espace, est  uniforme, 
comme  celui  de  chacune  de  ses  projections  sur  les 
axes.  La  vitesse  du  mobile  est  ; -celles 

des  projections  sont  by  c ; or,  en  général,  la  vi- 
tesse de  la  projection  d’un  point matériel  sur  une 
droite,  est  ce  qu’on  appelle  la  vitesse  de  ce  point  dé- 
composée suivant  cette  droite  : a,  bt  c s’appelleront 
donc  les  composantes  de  la  vitesse  b‘-\-c*  sui- 

vant les  trois  axes;  et  réciproquement  \/a%  -\-b*  -fc-  e* 
sera  la  résultante  des  vitesses  ay  b , c. 

Si  l’on  désigne  par  a,  ê,  y , les  angles  que  fait  la 
direction  de  cette  résultante  avec  les  axes  des  x , 
des  y et  des  z,  et  si  l’on  observe  que  jr,  jr,  z son»  les 
projections  de  u,  sur  ces  axes , on  aura 

xrsu.cos.a,  y-=.u.  cos.  C,  a=;u.Cos.j.; 
mettant  pour  x, jr,  a et  u leurs  valeurs , divisant  par  f. 
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Ct  faisant  pour  abréger, 

. v*  = a‘+  + 

il  vient 

a = v.cos.  a,  b-=zv.  cos.C,  c = v.coa.y. 

Ces  quatre  dernières  équations  renferment  toute 
la  théorie  de  la  composition  et  de  la  décomposition 
des  vitesses,  ou  des  mouvemens  uniformes;  et  l’on 
voit  que  ces  deux  opérations  , inverses  l’une  de 
l’autre,  se  feront  d’après  les  mêmes  règles  que  la 
composition  et  la  décomposition  des  forces  (n*  ao); 
ce  qui  vient  de  ce  que  les  vitesses  sont  entre  elles  ' 
dans  le  même  rapport  que  les  forces  qui  les  pro- 
duisent. 


221.  Reprenqns  le  cas  général  où  X , Yy  Z sont 
des  forces  accélératrices  données. 

Si,  à une  époque  quelconque  du  mouvement,  on 
suppose  que  ces  forces  viennent  à cesser  subitement 
leur  action  sur  le  mobile,  le  mouvement  sur  chaque» 
axe  des  coordonnées  deviendra  uuifornie  : la  vitesse 

Sera  5é  Sur  l’axe  des sur  l’axe  desjr,  ~ sur  l’axe 

des  z (n*  197);  par  conséquent  le  mouvement  du 
corps  dans  l’espace,  se  changera  en  un  mouvement 
rectiligne  et  uniforme;,  et  si  nous  désignons  par  v la 
vitesse  de  ce  mouvement,  par  ds  l'élément  de  la  tra-» 


jectoire , ou  \/dâ 
le  n°  précédent. 


iz‘,  nous  aurons,  d'aprè» 


t 


21 . 
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Nous  aurons  aussi,  en  appelant  a,  6 , y , les  angles’ 
que  fait  la  direction  de  cette  vitesse  avec  les  axes 
des  jc,  jr,  z , 


dx 

v . cos . a — 


v.cos.C 


dy 

dt' 


v . cos . y = 


dz 

dt' 


ds 


ou  bien,  en  mettant  pour  v sa  valeur  et  divisant 
par  cette  valeur, 


cos. a : 


dx 

2?' 


. dy 

COS. 6=  -ÿ- , 

as 


cos.yz=z 


dz 
ds * 


Or,  on  sait  que  les  cosinus  des  angles  que  fait  là  tan-’ 
genle  à lq  trajectoire,  avec  les  axes  des  coordonnées,  ‘ 

sont  aussi  égaux  aux  rapports  il  en  faut 


donc  conclure  que  la  direction  delà  vitesse  v coïncide 
avec  cette  tangente. 

Nous  voyons  par  là  que  si  l’on  supprimait  tout- 
à-coup  les  forces  qui  infléchissent  et  qui  font  va- 
rier le  mouvement  d’un  point  matériel  dans  l’espace, 
le  mobile  s’échapperait  par  la  tangente  à la  trajec- 
toire , avec  une  vitesse  égalç  à l’élément  de  cette 
courbe , divisé  par  l’élément  du  tems.  ( r; 

222.  On  parvient  encore  à cette  conclusion,  d’une 
autre  manière  qu’il  ne  sera  pas  inutile  d’indiquer. 
Quel  que  soit  le  mouvement  d’un  jfcnnt  matériel  , 
on  peut  partage!'  la  ligne  qu’il  décrit  en  une  infi- 
nité d’élémens  infiniment  petits  , que  l’on  regardera 
comme  des  lignes  droites  décrites  d’un  mouvement 
uniforme.  La  vitesse  du  mobile,  tant  qu’il  restera  sur 
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un  même  élément,  sera  donc  égale  à la  longueur  âk 
cet  élément , divisée  par  le  tems  infiniment  petit , 
employé  à parcourir  cette  longueur.  Or  , si  l’on 
supprime  à un  instant  quelconque , les  forces  accé- 
lératrices, le  mobile,  en  vertu  de  l’inertie  de  la 
matière,  doit  .continuer  à se  mouvoir  avec  la  même 
vitesse  sur  le  prolongement  de  l’élément  qu’il  décrit 
à cet  instant,  lequel  prolongement  n’est  autre  chose 
que  la  tangente  à la  trajectoire  ; il  s’échappera  donc 
par  cette  tangente  , avec  une  vitesse  égale  au  rap- 
port de  l’élément  de  la  courbe  à celui  du  teins.. 

♦ 

2a3.  Dans  le  mouvement  curviligne , oiv  entend 
par  la  vitesse  du  mobile  à un  instant  quelconque  , 
celle  du  mouvement  rectiligne  et  uniforme  , qui 
aurait  lieu  si , à cet  instant,  les  causes  qui  infléchis- 
sent et  font  varier  le  mouvement,  venaient  à cesser 

leur  action  : cette  vitesse  est  donc  égale  à * , eî 
dirigée  suivant  la  tangente  à la  trajectoire. 

La  variable  s est  une  fonction  du  tems  quiexprîme 
la  longueur  de  la  ligne  courbe,  parcourue  par  le 
mobile;  ainsi,  l’on  peut  dire  qu’ici,  comme  dans 
le  mouvement  rectiligne,  la  vitesse  est  égale  au 
premier  coefficient  différentiel  de  llespace  parcouru , 
considéré  comme  une  fonction  du  tems. 

On  peut  aussi  remarquer  que  le  second  coeffi- 
cient différentiel  de  cette  fonction  exprime  la  force 
accélératrice , décomposée  suivant  la  tangente  à la 
trajectoire.  En  effet,  pour  avoir  cette  force , ‘il  faut 
décomposer,  suivant  sa  direction,  toutes  les  forces 
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qui  agissent  sur  le  mobile  ; or , ces  forces  sont 
X , Y , Z , dont  les  composantes  suivant  la  tangente 

à la  trajectoire  , sont  X.  ^ , K.  Z . puisque 


— , sont  les  cosinus  des  angles  compris  entre 


cette  droite  et  les  axes  des  a:,  y,  z;  leur  somme, 
en  ayant  égard  aux  équations  (m),  sera  donc 


dx.d^x  -4-  dy.d'y  •+•  dz.d’t.  _ 
ds.dt?  * 


mais  en  différentiant  l’équation  identique,  • 

.0 

dx*  -f-  dy'  + dz%  = ds' , 

il  vient 

dx.d?x  -j-  dy.d'y  + dz.d'n  ~ ds.d‘s\ 

ce  qui  réduit  la  quantité  précédente  à , qui  est , 

comme  nous  l’avons  avancé,  la  force  accélératrice  du 
mobile  décomposée  suivant  la  tangente  à la  tra- 
jectoire. 


324.  Si  l’on  ajoute  les  équations  (m) , après  avoir 
multiplié  la  première  par  a dxt  la  deuxième  par  a djrt 
la  dernière  par  2 dz,  on  trouve 


zdx.d'x-î-üdy .d*y-fhdz.(Pz  ds' 

dtT  ~ d dê 


a(Xdx+Ydy+Zdz)-, 


et  en  intégrant 

^^C  + aXXdx+Ydy  + Zdz)-, 
C étant  une  constante  arbitraire. 
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Lorsque  la  formule  Xdx  -\-Ydy  -\-Zdz,  qui  se 
trouve  sous  le  signe  /,  sera  une  différentielle  exacte 
à trois  variables  x,7,z,  cette  dernière  équation 
.donnera  la  vitesse  du  mobile  en  un  point  quelcon- 
que de  la  trajectoire,  pourvu  que  l’on  connaisse 
cette  vitesse  en  un  point  déterminé.  En  effet , en 
intégrant  cette  formule,  on  aura  une  certaine  fonc- 
tion de  x ,y,z,  que  je  désignerai  par /(xjjjz),. 
et  l’équation  précédente  deviendra 

= <C  + qf(x,  y,  z). 

Or,  si  l’on  représente  par  A , la  vitesse  au  point  de 
la  trajectoire  dont  les  coordonnées  sont  a , b}c>  on 
aura,  pour  déterminer  C , 

A?=.  C+af(a,  b,  c)$ 

d’où  l’on  conclût 

V — ^*=a/(x,  y,  z)  — af(a , b,  c); 

équation  qui  fera  connaître  la  valeur  de  r,  quand 
celle  de  A sera  donnée,  et  que  les  coordonnées 
XyfyZ,  a,  b , ct  correspondantes  à ces  deux  vitesses, 
seront  aussi  connues. 

..  . - 1 

aa5.  Il  ést  remarquable  que  l’on  puisse  détermi- 
ner la  différence  des  carrés  des  vitesses , en  deux 
points  de  la  trajectoire,  au  moyen  seulement  des 
coordonnées  de  ces  points , et  sans  connaître  la 
courbe  que*  le  mobile  suit  en  passant  d’un  point  à 
l’autre.  Mais  on  ne  doit  point  oublier  que  ce  résultat 
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suppose  que  Xdæ  -f-  Ydj-\~  Zdz  est  une  différen- 
tielle exacte  à trois  variables  ; ce  qui  n’a  pas  loujqure 
lieu  dans  4 nature.  Si , par  exemple , lel  forces: 
X , T,  Z,  proviennent  d’un  flottement  ou  de  la  ré-, 
sislance  d’un  fluide  , elles  renfermeront  dans  leurs. 

valeurs  les  vitesses^1,  ainsi  qu’on  le  verra 

bientôt  ; par  conséquent  la  formule  Xdx-\~  Ydy-{-Zdz 
ne  saurait  être  alors  la  différentielle  exacte  d’une 
fonction  de  3c,y,  z,  regardées  comme  des  varia- 
bles indépendantes  : pour  l’intégrer  dans  ce  cas  , 
il  faudra  y substituer  les  valeurs  de  ces  variables  et 
de  leurs  différentielles  en  fonction  du  teins  , ce  qui 
suppose  déjà  le  problème  résolu. 

Il  existe  un  cas  particulier,  fort  étendu,  dans 
lequel  cette  formule  est  une  différentielle  exacte  ; 
c’est  celui  où  toutes  les  forces  accélératrices  qui 
agissent  sur  le  mobile  sont  dirigées  vers  des  centres 
fixes  , et  où  l’intensité  de  chacune  d’elles  est  une 
fonction  de  la  distance  du  mobile  à son  centre 
d’action.  , ... 

a • *•  ■ • 

Soit , pour  le  prouver , F l’intensité  d’une  pa- 
reille force,  dirigée  vers  un  point  fixe;  f,  m,  nies 
coordonnées  de  ce  point  ; f sa  distance  au  mobile 
dont  les  coordonnées  sont  les  variables  x, y , z:  F 
sera  une  fonction  de  f , et  l’on  aura 

f = (x  — iy  + (y  — my  + (*—».)•. 

' , . • :>  r.  t . 'î. 

Les  cosinus  des  angles  que  fait  la  ligne  f , avec  les 
axes  des  x,  d<»s^  et  des  z3  seront,  comme  il  est 
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«aisé -de Je- 'voir,  ; »;:  - . -.ï.  bu.:  •;!  : ; <.  ? 

1 -T  ni:  f • u»’,  y i- 

y — m z — n 

f~ * • T~; 

• !i  ' .>  . N 

» V \ 

les  composantes  de  F,  parallèles  à ces  axes,  seront 
donc 

x — l „ y—m  z — n „ 

~7~'r[  • ~r  ■ 

par  conséquent , la  partie  de  la  valeur  de  Xdx-\-Ydy 
+Zdz,  qui  provient  de  la  force  F,  sera  Fdf,  en 
observant  que  ' ' < 

df=  ±^.dx+^^.dy+z-^..dz. 


Donc  , si  l’on  a un  nombre  quelconque  de  forces 
semblables  à F , représentées  par  F',  F',  etc. , et 
dirigées  vers  des  points  fixes  dont  les  distances  mo- 
biles soient  y*,  f'y  etc. , on  aura,  en  ayant  égard  à 
toutes  ces  forces , 


Xdx  4-  Ydy  + Zdz  = Fdf+  Pdf  4-  F"df"  + etc.  : 


or,  tous  les  termes  de  cette  valeur,  et  par  consé- 
quent la  valeur  entière  , sont  des  différentielles 
exactes  , puisque  F est  une  fonction  dey,  F de  f, 
F'  de /',  etc. 

Si  une  ou  plusieurs  de  ces  forces  étaient  dirigées 
vers  des  centres  mobiles  ; si , par  exemple , les 
coordonnées  l,  m,  n , n’étaient  pas  constantes  , la. 
valeur  précédente  de  df  ne  serait  plus  complète  , et 
la  formule  Xdx-\-  Ydy-\-Zdz  ne  serait  plus  une 
différentielle  exacte. 
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226.  Lorsque  le  mobile  est  sollicité  par  une  sente 
force,  dirigée  vers  un  point  fixe,  on  obtient  immé-* 
diatement  trois  intégrales  premières  des  équations 
(m)  , qu’il  est  important  dé  connaître. 

Plaçons  l’origine  O des  coordonnées  à ce  point 
fixe;  soit  m une  position  quelconque  du  mobile; 
prenons  la  droite  Om , pour  représenter  l’intensité 
de  la  force  qui  lui  est  appliquée  , et  qui  agit  suivant 
cette  droite.  Si  l’on  construit  le  parallélépipède  dont 
Om  est  la  diagonale , et  qui  a ses  trois  côtés  sur  les 
axes  Ox,  Oj , Ozy  il  est  évident  que  ces  côtés  seront 
les  coordonnées  xxy,  z du  point  m;  lès  Forces  X,  Y , 
Z,  qui  sont  les  composantes  de  la  force  Om,  suivant 
ces  axes , seront  donc  représentées  par  es  coor- 
données; par  conséquent,  on  aura 

x : Y z y.  x : y : zf 

d’où  l’on  tire 

xY=yX,  iX—xZ,  yZazzY. 

Or,  les  équations  ( [m ) donnent,  par  «ne  combi* 
liaison  fort  simple  , 

xd'y — yd*x=(xY — yX).dP,  \ 

xd'x  — xd'z  =r  ( zX  — xZ).dt*,  J {m") 

y (Pi  — zdy  = {y  Z — iY).dl*.  J 

En  vertu  des  équations  précédentes,  les  seconds 
membres  de  celles-ci  sont  nuis;  d’ailleurs  leurs  pre- 
miers membres  sont  les  différentielles  de  xdj-r-jdx^ 


* 
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tdx — xdz  ,jdz — zdf;  on  aura  donc,  en  intégrant , 

xdy—ydx = cdt , zdx—xdz  x=b'dt , ydz — zdy  — c"dt  ; (m"  ) 

r 

c,  c',  </',  étant  des  constantes  arbitraires. 

Si  l’on  ajoute  ces  intégrales,  après  avoir  mulliT 
plié  la  première  par  s , la  deuxième  par  y , la  troi- 
sième par  x , on  trouve  : 

cz  -f-  c'y  + c’  x — o. 

• • • 

Cette  équation  appartenant  à un  plan,  il  en  faut 
conclure  que  dans  le  cas  que  nous  considérons , la 
trajectoire  est  une  courbe  plane;  et  en  effet,  tout  est 
semblable  de  part  et  d'autre  du  plan  mené  par  la 
direction  de  la  vitesse  initiale  du  mobile,  et  par  le 
point  fixe  vers  lequel  la  force  qui  le  sollicite  est 
constamment  dirigée  ; il  n’y  a donc  pas  de  raison 
pour  que  le  mobile  sorte  de  ce  plan  , qui  sera  celui 
de  sa  trajectoire. 

327.  Pour  énoncer  un  théorème  remarquable  que 
les  équations  (m")  renferment,  considérons  la  pro- 
jection du  mobile  sur  le  plan  des  x ,y.  Soit  p cette 
projection,  rson  rayon  vecteur  Op , et  v l’angle 
xOp  compris  entre  ce  rayon  et  l’axe  des  x ; on  aura 
x=xr.co&.Vy  y^=.r. sin.v;  d’où  l’on  tire 

xdy  — ydx  — i*dv. 

Prenons  l’angle  infiniment  petit  p'Op  pour  repré- 
senter l’angle  ^t>,de  manière  que  Op  et  Op'  soient 
deux  rayons  vecteurs  consécutifs  de  la  projection  du 
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mobile,  et  />//  l’are  décrit  par  cette  projection  pendant 
l'instant  : le  secteur  pOp  sera  l’aire  décrite  par  son 
rayon  vecteur  pendant  cet  instant  ; or,  en  négligeant 
les  quantités  infiniment  petites  du  second  ordre,  ce 
secteur^Op' peut-être  regardé  comme  un  secteur  cir- 
ctilaire,  et  son  aire  est  égale  à \.r*dv , ou  à la  moitié 
àéxdy — ydx;  donc,  en  vertu  de  la  première  des 
équations  ( m ")  cette  aire  sera  une  quantité  constante 
et  égale  à \.cdt-,  par  conséquent  l’aire  décrite  par 
le  même  rayon  , pendant  un  tems  t quelconque  , est 
proportionnelle  à ce  tems,  et  égale  à ±.ct.  Les  deux 
autres  équations  (ni")  signifient  de  même  que  les  aires 
décrites  par  les  rayons  vecteurs  des  projections  du 
mobile  sur  les  plans  des  .z,  a,  et  des^",  2,  sont  pro- 
portionnelles au  tems  employé  à les  décrire. 

Ainsi,  toutes  les  J'ois  que  la  force  accélératrice  qui 
agit  sur  wi  mobile  est  constamment  dirigée  vers  un. 
point  Jixe , les  aires  décrites  autour  de  ce  point  , par 
le  rayon  vecteur  du  mobile , projeté  sur  un  plan  mené 
par  ce  meme  point,  sont  proportionnelles  au  tems 
employé  à les  décrire.  Rien  n’empêche  en  effet  de 
prendre  ce  plan  quelconque,  pour  l’un  des  trois 
plans  des  coordonnées  x,y}z. 

Réciproquement , quand  cette  propriété  a lien 
relativement  à trois  plans  rectangulaires , on  en  peut 
conclure  que  la  résultante  des  forces  qui  agissent 
sur  le  mobile  est  constamment  dirigée  suivant  la 
droite  qui  joint  le  point  d’intersection  de  ces  trois 
plans  et  le  mobile. 

En  effet , en  plaçant  l’origine  des  coordonnées, 
j y,  z,  eu  ce  point,  et  prenant  les  trois  plaus  dou- 
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nés  pour  ceux  de  ces  coordonnées,  les  trois  aires 
xdy  — ycLx , zdx — xdz , ydz — zdy}  seront  constantes 
d'après  l’hypothèse  ; leurs  différentielles  xd'y — yd%xy 
zdxx — xd*z,yd*z — zd'y,  seront  donc  nulles;  et  l’on 
aura,  en  vertu  des  équations  (ni')  , 

1 " ‘ ’ 1 [rc"‘  * 'iiiiLon'  f » 

yX—xY,  zX  = xZ,  y Z = zY. 

Or  il  s’ensuit  que  les  composantes  X , K,  Z , sont 
entre  elles  comme  les  coordonnées  x , y,  z ; par 
conséquent  leur  résultante  est  dirigée  suivant  la 
droite  qui  joint  le  mobile  et  l’origine  de  ces  coor- 
données, puisque  celte  ligne  est  la  diagonale  ku 
parallélépipède  dont  x,  y,  z sont  les  trois  côtés.  * 

- ' r*  « r.:i, 

* * « . t 

. 228.  Puisque  la  trajectoire  d’un  mobile  sollicité 
par  une  force  dirigée  vers  un  centre  fixe  , est  une 
courbe  plane , et  que  dans  l’énoncé  du  théorème 
précédent , la  direction  du  plan  de  projection  est 
arbitraire , il  en  résulte  que  ce  théorème  a également 
lieu,  par  rapport  aux  aires  décrites  par  le  rayon  vec- 
teur du  mobile  , dans  le  plan  même  de  la  trajec- 
toire. Cette  proposition  se  démontre  directement , 
de  la  manière  suivante. 

A la  courba  décrite  par  le  mobile,  substituons 
un  polygone  d’une  infinité  de  côtés  infinimentpetits; 
soient  mm  et  mm'  ( fi  g.  54),  deux  côtés  consécutif 
-de  ce  polygone,  décrits  dans  des  intervalles  de  tems 
infiniment  petits,  que  nous  supposerons  égaux;  soit 
aussi  C , le  centre  d’action  de  la  force  qui  agit  sur  le 
mobile  : pendant |qu’il  décrit  les  côtés  mm  et  nim\ 
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son  rayon  vecteur  décrira  les  aires  infini  et  mCm  ; 

or , je  dis  que  ces  aires  sont  égales  entre  elles. 

En  effet,  quand  le  mobile  est  parvenu  au  point 
m , si  la  force  accélératrice  n’agissait  pas  sur  lui  , 
sa  vitesse  ne  serait  changée  , ni  en  grandeur  , ni 
en  direction  ; il  continuerait  donc  à se  mouvoir  sur 
le  côté  m/n  prolongé  , et  il  parcourrait,  dans  le 
second  instant  qu’on  suppose  égal  au  premier,  une 
droite  rnn,  égale  au  côté  m/n.  Mais,  au  point  m , la 
force  dirigée  vers  le  point  C',  agit  sur  le  mobile  ; la 
vitesse  qu’elle  lui  imprime,  suivant  la  direction  mC , 
lui  ferait  parcourir,  s’il  était  en  repos,-  un  certain  es- 
pace mg,  dans  le  second  instant:  le  mobile,  parvenu 
au  point  m,  estdonc  animé  de  deux  vitesses  qui  lui  fe- 
raient parcourir  les  droites  mnetmg,  dans  le  même 
intervalle  de  tems,si  elles  avaient  lieu  séparément  ; 
par  conséquent  le  côté  mnf  qu’il  parcourra  dans  le 
second  instant,  sera  la  diagonale  du.parallélogramme 
mgm'n  , construit  sur  ces  deux  droites  mg  et  mn 
(n°2i2).  Le  triangle  mCm  sera  donc  égal  au  trian- 
gle mCn , puisqu’ils  out  même  base  rnC  , et  leurs 
sommets  m'  et  n , sur  une  parallèle  à cette  base  ; 
d’ailleurs  les  triangles  mfim  et  mCn.  sont  aussi  égaux, 
à cause  qu’ils  ont  un  sommet  commun  C , et  leurs 
bases  m/n  et  m&,  égales  et  situées  £ur  une  même 
droite;  donc  les  triangles  mfim  et  mCni_,  égaux  à un. 
même  triangle  mCn , sont  aussi  égaux  entre  eux. 

Si  les  aires  dans  deux  inslans  consécutifs  et  égaux, 
sont  égales,  il  s'ensuit  que  les  aires  décrites  daus 
deux  intervalles  de  tems  égaux , sont  aussi  égales  , 
car  on  peut  partager  ces  deux  intervalles , daus  1<j 
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blême  nombre  d’instans  égaux;  par  conséquent 
aussi,  les  aires  décrites  dans  des  tems  quelconques, 
seront  entre  elles  comme  ces  tems. 

Donc  les  aires  décrites  autour  d’un  point  fixe, 
par  le  i*ayon  vecteur  d'un  point  matériel , sont  pro- 
portionnelles au  tems  employé  à les  décrire,  toutes 
les  fois  que  la  force  qui  agit  sur  le  mobile  , est 
constamment  dirigée  vers  ce  point  fixe. 

Réciproquement,  si  l’on  sait,  par  l’expérience , 
ou  tout  autrement,  que  les  aires  sont  proportion- 
nelles au  tems  , on  en  pourra  conclure  que  la  force 
qui  sollicite  le  mobile  , est  dirigée  vers  l’origine 
des  aires  dans  tous  les  instans  du  mouvement.  Car 
dans  cette  hypothèse  , les  aires  mC/n  et  mCiri,  dé- 
crites dans  deux  instans  égaux  et  consécutifs  , 
seront  égales  ; mais  en  conservant  la  Construction 
précédente  , on  a rn  Cm±=  mCn;  les  deux  triangles 
mCn  et  mCm'  devront  donc  être  égaux  ; et  comme  ils 
ont  même  base  mC y il  faudra  que  la  droite  mu,  qui 
joint  leurs  sommets,  soit  parallèle  à cette  base; 
or,  d’après  la  composition  des  mouvemens(n,,2i3), 
cette  droite  est  toujours  parallèle  à la  direction  de  la 
force  qui  agit  au  point  /»,  et  qui  empêche  le  mobile 
de  suivre  la  direction  mn  ; donc  la  directiçn  de  celle 
force  coïncide  avec  la  ligne  mC , ou  avec  son  pro- 
longement mh.  La  figure  suppose  que  cette  force 
inconnue  tend  à rapprocher  le  mobile  du  point  C , 
auquel  cas  la  trajectoire  est  concave  vers  ce  point; 
il  est  aisé  de  voir  qu  elle  serait , au  contraire  , con- 
vexe vers  le  même  point,  si  la  force  agissait  dans 
le  sens  mh. 
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§.  II.  Mouvement  des  Projectiles  dans , le  vide  et. 
dans  un  milieu  résistant.  > 

..  •:>  , • • ; » • . n 

f 1 »•  I»  j " ■'  i 

2,2g.  Nous;  allons  maintenant  appliquer  cette, 
théorie  générale  du  mouvement  curviligne,  à un 
corps  pesant , projeté  avec  une  vitgsse  queJcon-j 
que , soit  dans  le  vide  , soit  dans, un  milieu  rcsis-y 
tant , et  nous  commencerons  d 'abord  par  le 
premier  cas.  ‘ ..  • ; = . » ..  j 

Il  est  évident  que  la  courbe  que  décrira  le 
projectile  sera  entièrement  comprise  [dans,  le  plan 
vertical  mené  par  la  direction  de  la:v,4es$c  de  pro-s 
jection  ; prenons  donc  ce  plan  pour  celui  des 
xyj;  l’axe  Ox  horizontal,  l’axe  O/- vertical  , et  les 
jr  positives  au>dcç$us  de  l’axe  horizontal.  Il  nous 
suifira  des  deux  premières  équations  (m)  du  n*  aig; 
de  plus , la  force  accélératrice  X sera  nulle  > et  la, 
force  Y sera  égale  à — g , g étant  la  pesauteur  que. 
nous  regarderons  comme  une  force  constante.  Ces 
équations  deviendront  donc  { i ■.  j 

<Px  d'y  ' ■ >‘::V  ' 

• >.:■!,  i ■ ~dF  = 0>  ~dr=z~Z> 

:•  . . ! , .j.  i " : ..  . 

d’où  l’on  tire  en  intégrant 


.1  tÎu  • . t 

. . t%  r T . V.v.  lM"rr*  , I 

X=zbt  + b',.  y==—^+ct^rc,})l  n.„ 


c , c\  b y b' y étant  les  constantes  arbitraires.  ; 

Pour  les  déterminer,  plaçons  l’origine  des  coor- 
données x,  y y au  point  de  départ  du  projectile, 

et 
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et  comptons  le  teim.f,  de  l’instant  de  ce  départ.; 
nous  aurons  , à cet  instant  , t = o , .r=o , j'—n  ; 
donc  b'  — o,  c = o.  Désignons  par  a la  vitesse  de 
projection  ; pour  fixer  les  idées  , supposons  que  le 
corps  a été  lancé  dans  l’angle  des  x et  des  7 positi- 
ves; soit  CL/(fîg.  55)  sa  direction  initiale,  et  a l’angle 
A,Ox  , que  cette  direction  fait  avec  l'axe  des  x: 
ioo°  — sera  l’angle  de  cette  même  direction  avec 
l’axe  des 7,  et  l’on  aura  u.cos.ri,  rt.sin.a  pour  les 
vitesses  horizontale  et  verticale  du  mobile,  il'origige 
du  mouvement.  Or,  à un  instant  quelconque,  ces 

vitesses  sont  exprimées  par  ~ et  ^ ; on  a , en  dif- 
férentiant  les  valeurs  de  x et  y , 


dx  , 

lï  = b’ 


<h  . . 
a<=-S‘  + cî 


faisant  donc  t=o  , on  aura 

b — a.  cos.it  et  c = fl.sin.«t. 

Les  constantes  arbitraires  étant  ainsi  déterminées, 
les  valeurs  de  x et  7 deviennent 

x = a.cos.ct.f , y — — -i-a.nn.u.t. 

Eliminant  t entre  ces  équations , ou  trouvera,  pour 
celle  de  la  trajectoire , 

y = tang.*.x — .x3  ; 

ce  qui  nous  fait  voir  que  cette  courbe  est  une  pa- 
rabole dout  le  grand  axe  est  vertical.  Au  sommet , 
I.  22 


/ 
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que  je  suppose  être  le  point  C , la  tangente  est 

horizontale  , et  l’on  a ^ = o ; d’où  l’on  conclut, 
pour  les  coordonnées  OD  et  CD , de  ce  point, 


,iri  fl'.cos.a.sin.sc 

x = OD  = 1 , y — CD 


a’.sin  . * 


g ' * *g 

Quant  à la  vitesse  en  un  point  quelconque  de  la 
trajectoire,  ou  aura 


di* 

dF 


v étant  cette  vitesse. 


r • 

'f 


23o.  L’ordonnée  CD  du  sommet  de  la  parabole 
exprime  la  plus  grande  hauteur  à laquelle  le  mobile 
s’élève  sur  celte  courbe  ; c’est  ce  qu’on  appelle  la 
hauteur  du  jet.  Après  avoir  atteint  le  sommet , le 
mobile  redescend,  et  comme  la  branche  descen- 
dante de  sa  trajectoire  est  semblable  à sa  branche 
ascendante  , il  revient  couper  l’axe  des  x , en  un 
point  dont  l’abscisse  OB  est  double  de  celle  qui  ré- 
pond au  sommet.  On  appelle  cet  abscisse  Y amplitude 
du  jet,  g ten  observant  que  2.cos.at.sin.a=sin.2a, 
on  a 


où  l’on  voit  que  pour  une  force  de  projection  donnée, 
l’amplitude  est  la  plus  grande  , quand  le  projectile 
est  lancé  sous  un  angle  de  5o%  c’est-à-dire,  quand  on 
a «=5o°.  On  obtiendrait  aussi  cette  valeur  de  OB, 
eu  faisant  o dans  l'équation  de  la  trajectoire. 


v 
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La  vitesse  a étant  toujours  donnée,  si  l’on  de- 
mande quel  doit  être  l’angle  a , pour  que  le  pro- 
jectile atteigne  un  point  donné , dont  les  coordon- 
nées sont  x—ê  on  mettra  ces  valeurs  dans 

l’équation  de  la  trajectoire,  et  l’on  aura , pour  dé- 
terminer a , 


y = tang. a. C ■ 


20*.  cos'.rt 


-.c*. 


Pour  simplifier  eette  équation,  soit  h la  hauteur 
due  à la  vitesse  a , de  manière  qu’on  ait  «*=  agh 
(n“  189)  ; soit  aussi  tang.  a=z,  et  par  conséquent 

— ^ = 1 -f-  z*  j notre  équation  deviendra 

4hy  -\-C*  — £hC • z C\  z*  = o ; 

d’où  l’on  tire 

* 

_ * 

afi  ± \/ — /\hy  — 6 * 


On  peut  donc  , en  général  , atteindre  le  but 
donné  eu  tirant  sous  deux  directions  différentes, 
puisque  nous  trouvons  deux  valeurs  de  tang. a; 
mais  si  l’on  a 4 hy  4-  £*  > 4 hm>  ces  deux  valeurs  sont 
imaginaires , et  le  problème  est  impossible. 

a3i.  Rien  ne  serait  donc  plus  simple  que  la  théo- 
rie des  projectiles  , si  l’on  pouvait  faire  abstraction 
de  la  résistance  que  l’air  oppose  à leur  mouvement  ; 
mais  cette  résistance  est  trop  grande  pour  qu’il  soit 
permis  de  la  négliger,  et  nous  allons  maintenant  y 
».  voir  égard. 
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La  résistance  d’un  milieu  quelconque  est  une 
force  dirigée  suivant  la  tangente  à la  trajectoire , 
toujours  en  sens  contraire  du  mouvement  du  mo- 
bile ; une  telle  force  n’empêchera  pas  la  trajectoire 
d’un  corps  pesant  d’être  une  courbe  plane  , com- 
prise dans  le  plan  vertical  qui  conticntla  direction  de 
la  vitesse  initiale  ; nous  prendrons  donc  les  axes 
des  x et  des  y comme  précédemment  ; de  plus  , 
nous  désignerons  par  s l’arc  Om  ( fig.  56)  de  la  tra- 
jectoire , compris  entre  l’origine  des  coordonnées, 
ou  le  point  de  départ  du  projectile  , et  le  point  m 
qui  répond  aux  coordonnées  x et  y : les  rapports 

~ et  seront  les  cosinus  des  angles  que  la  droite 

mT,  tangente  au  point  m,  à la  trajectoire,  fait  avec 
les  axes  des  x et  des^-;  en  désignant  doue  par  R , 
la  résistance  du  milieu , et  observant  que  cette 
force  agit  suivant  le  prolongement  mT'  de  la  droite 

mT,  nous  aurons  - — et  — il.  , pour  ses  com- 
posantes horizontale  et  verticale;  et  il  est  aisé  de 
voir  que  soit  dans  la  branche  ascendante  de  la 
trajectoire,  soit  dans  la  branche  descendante,  ces 
valeurs  sont  positives  ou  négatives,  selon  que  la  force 
R tend  à augmenter  ou  à diminuer  les  x et  les  y, 
en  ayant  donc  égard  en  outre  à la  pesanteur,  que  je 
désignerai  par  g,  les  deux  équations  du  mouvement 
seront (n*2iy) 


d2x „ dx 


dt“ 


23a.  Ces  équations  conviennent  également  à tous 
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les  points  du  projectile,  pourvu  que  tous  ces  points 
aient  le  même  mouvement  dans  l’espace,  de  ma- 
nière qu’ils  décrivent  des  courbes  parallèles,  et  qu’a 
chaque  instant,  leurs  vitesses  soient  toutes  égales,  pa- 
rallèles et  dirigées  dans  un  même  Sens.  Dans  cette  hy- 
pothèse, on  peut  considérer  le  mouvement  d’un  pro- 
jectile qui  n’cstpas  un  pointmatériel  isolé,  mais  bien 
un  corps  de  dimension  finie.  La  résistance  R dépend 
alors  de  la  forme  , des  dimensions , de  la  densité 
et  de  la  vitesse  du  corps  ; elle  dépend  aussi  de  la 
densité  de  l’air,  dans  lequel  il  se  meut  ; mais  on 
peut , sans  erreur  sensible , supposer  cette  den- 
sité constante  dans  toute  l’étendue  de  la  trajectoire 
qu’on  a besoin  de  considérer  : R est  donc  pour 

chaque  corps  une  certaine  fonction  de  ~ , que  l’oh 

suppose  le  plus  communément  proportionnelle  au 
carré  de  cette  vitesse;  ensorte  que  l’on  a 


/?  = 


ds* 

dF 


m étant  m^coefficient  constant,  pendant  toute  la 
durée  du  mouvement.  Relativement  aux  corps  sphé- 
riques et  homogènes , nous  avons  déjà  supposé 
(u*  208), 

_ uiy 


U représentant  la  densité  de  l’air,  D celle  du  corps,  ' 
r son  rayon  , et  fi  un  coefficient  numérique  , le 
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même  pour  tous  ces  corps  et  donné  par  l’expé- 
rience. • 

233.  Les  équations  du  mouvement  qu’il  s'agit 
d’intégrer,  deviendront  donc,  en  y mettant  pour 
R sa  valeur, 


d*x 


ds  dx 


dy  ds  dy 

dF—--dSdï> 

La  première  s’intégre  immédiatement  et  Jonne 


dx 


C.e  — 


e étant  la  base  des  logarithmes  dont  le  module  est. 
l’unité  , et  Cia  constante  arbitraire.  Au  point  O , 

dx 

on  a s =0  j la  vltessfc  horizontale  ^ est  égale  à 

a . cos . a , en  conservantles  dénominations  du  n*  229; 
donc  C — a.  cos.  a,  et  par  conséquent 


dx 

IL 


= a.cos.*.p-m'. 


* 


Soit  p la  tangente  trigonométrique  de  l’angle  que 
la  tangente  mTf  à la  trajectoire  , fait  avec  l’axe  des 

x,  de  manière  qu’on  ait  p=^  ; on  aura  aussi. 


dy  dv 


et  en  différentiant , 
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d’y  dp  dx  d’x 
~dt*  = dt  'Tt+P'  dt'"’ 

substituant  ces  valeurs  dans  la  seconde  des  équa- 
tions ( m ),  elle  se  réduit , en  vertu  de  la  première,  à 

dp  dx 

~dt'dï~~g' 


divisant  cette  équation  par  le  carré  de  la  valeur 
précédente  de  il  vient 


dp  _ 

dx  a*.cos‘.a 


(«) 


* 


Cette  nouvelle  équation  est  intégrable.  En  effet,  si 
l’on  multiplie  le  second  membre  par  ds,  et  le  pre- 
mier par  dx.  \/ 1 -4~ p'y  qui  est  la  même  chose  que 
V dx' -+•  dj% , ou  ds,  on  a 


dPYi+p'= - 


fr.e,m'.ds 
a*,  cos*,  et’ 


et  comme  les  variables  p et  s sont  séparées  dans  cette 

équation,  il  ne  reste  plus  qu’à  intégrer  les  deux 

membres  par  les  règles  connues  ; ce  qui  doune 

« 

o\  e,m' 

P t/*+P"+loS- C/,+  V^1+p,)=c  â*m.COs*."«t’  ^ 

e étant  la  constante  arbitraire.  On  la  déterminerait 
en  observant  qu’au  point  de  départ  on  a à la  fois 
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s=o , /?=tang.  a;  ce  qui  donne 


V=*  tang.a.  \/ i+tang4.«t.-f-!og.(tang.a+V/ i-f  tang*.a)H — r— — 

a m.cob  »gl 

, ’ • ■ * * ’ *•»  , ? . 

mais  nous  conserverons,  pour  abréger,  la  lettre  c. 

Pour  déterminer  x et  y,  j’élimine  e*"“  entre  les 
. équations  (i)  et  (2),  et  j’ai 


tLc~  ■ 


dp  , 

>C  pV  j +/»*  + log.  Cp  + V i-hpa)  — <?] 


CD 


et  à cause  de  dy—pdx,  j’ai  aussi 


rfy  = 


PdP 

m Zp  v/i  -j-  p*ri-  log.  (p  + \7ï  4-p“)  — c J 


(4) 


Ces  équations  donneront,  par  la  méthode  des 
quadratures,  les  valeurs  de  x et  y en  fonction  de  p. 
On  peut  encore  obtenir  une  troisième  équation  qui 
donnera  semblablement  le  tems  en  fonction  de  la 
même  variable.  En  effet,  l’une  des  équations  précé- 
dentes donne 


,*«_  'dp dx. 

g-, 


substituant  <Jonc  la  valeur  de  dx  et  extrayant  la  ra- 
cine carrée,  il  vient 


dt  = - 


dp 


(5) 


V'mg.Çc—p  ÿ l°S.(p+  V « +p‘)T 

je  prends  ici  le  signe — devant  le  radical,  parce  que 
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l’angle  dont p est  la  tangente,  diminue  à mesure  que 
le  tems  augmente;  de  sorte  que  les  différentielles  dp 
et  dt  doivent  être  des  signes  contraires. 

254.  La  solution  complète  du  problème  qui  nous 
occupe  est  donnée  par  les  équations  (5),  (4) , (5).  Si 
l’on  pouvait  intégrer  les  deux  premières  sous  forme 
finie,  on  aurait  x eij  en  fonction  de  p ; éliminant 
donc  p,  il  resterait  une  équation  en  x ,j,  qui  serait 
celle  de  la  trajectoire  ; mais  les  méthodes  connues  ne 
s’appliquent  point  aux  expressions  de  dx  et  djy  et 
leur  forme  ne  permet  pas  d’espérer  qu’on  parvienne 
jamais  à les  intégrer.  Néanmoins,  nous  allons  mon- 
trer comment  les  équations  (3)  et  (4)  peuvent  servir 
à décrire  la  trajectoire  par  points. 

Pour  abréger,  désignons  par  Fp,  le  coefficient 
de  dp  y dans  la  valeur  de  <4c,  de  sorte  qu’on  ait 

dx—Fp.dp  et  x = fFp.dp. 

Cette  intégrale  doit  être  prise  de  manière  qu'elle  s’é- 
vanouisse au  point  O,  où  l’on  a^  = tang.  a;  l’abs- 
cisse d’un  point  quelconque  de  la  trajectoire  est  donc 
égale  à la  somme  des  valeurs  infiniment  petites  de 
Fp.  dp , comprises  depuis  p—  tang.  a.,  jusqu’à  la 
valeur  de  p qui  répond  au  point  que  l’on  considère; 
par  conséquent  on  aura  la  valeur  de  x par  approxi- 
mation , en  partageant  l’intervalle  des  valeurs  ex- 
trêmes de  p en  un  très-grand  nombre  de  parties, 
égales  pour  plus  de  simplicité  ; calculant  ensuite 
les  valeurs  de  Fp  qui  rép,oudent  à ces  divisions,  et 
prenant  la  somme  de  ces  quantités,  multipliées  par  la 
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différence  très-petite  des  valeurs  consécutives  de  p, 
que  l'on  substituera  à la  différence  infiniment  pe- 
tite dp.  Soit  donc  J',  une  très -petite  quantité  posi- 
tive ; nous  aurons  cette  suite  de  valeurs  correspon- 
dantes : 

p = tang.*,  x = o; 

p=tang.a — ï,.  x — — F(tang.«t — 

p=tang.« — a t,  x=—F(tar%.a — i).i — F(tang.*— ai)./; 
p = tang.« — Zi,  x — — F (tang.«t — /)./ — /^tang.a — ai')./' 

— F(tang.« — ■5/)./. 

etc.  etc. 

Il  est  évident  que  ces  valeurs  de  x approcheront 
d’autant  plus  d’être  exactes , que  la  différence  J' sera 
plus  petite.  En  continuant  le  calcul  jusqu’à  ce  qu’on 
soit  parvenu  à pz=zo}  on  aura,  aussi  exactement 
qu’on  voudra,  les  abscisses  de  tous  les  points  del  a 
branche  ascendante  de  la  trajectoire,  et  la  dernière 
sera  celle  du  sommet  de  cette  courbe.  Au -delà  de  ce 
point,  dans  la  branche  descendante,  les  valeurs  d ep 
deviendront  négatives,  et  la  continuation  du  meme 
calcul  donnera  les  abscisses  des  points  de  cette 
branche.  Par  un  procédé  semblable , appliqué  à l’é- 
quation (4), on  aura  les  ordonnées  qui  correspondent 
à toutes  les  valeurs  positives  et  négatives  de  p.  En 
prenant  ensuite  les  valeurs  de  x et  de  y qui  se  rap- 
portent à chaque  valeur  de  p , on  construira  la  courbe 
entière  par  points. 

L’ordonnée  relative  à la  valeur  p = o,  exprimera 
la  hauteur  du  jet;  l’abscisse  qui  répond  a la  valeur 
de  p pour  laquelle  l’ordonnéfe  passe  du  positif  au  né- 
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gatif,  sera  l'amplitude  du  jet.  La  direction  de  la  tan- 
gente ,eu  un  point  quelconque  de  la  trajectoire,  sera 
connue,  puisque  l’on  part  de  la  valeur  de  p pour 
trouver  les  coordonnées  de  chaque  point  de  cette 
courbe.  La  longueur  de  l'arc  correspondant  à chaque 
valeur  de  p,  est  aussi  donnée  par  l’équation  (2). 
Quant  au  tems  que  le  mobile  emploiç  à parcourir 
cetarc , on  le  déterminera  au  moyen  de  l’équation  (5) , 
et  par  un  procédé  semblable  à celui  qui  a donné  les 
valeurs  de  x et  de  y.  Il  ne  reste  donc  plus  à de- 
mander que  la  vitesse  du  mobile,  en  un  point  quel- 
conque de  la  trajectoire;  or,  en  la  désignant  par  c, 
on  a 


, dx'  dyx  _ 


dx* 


dt 4 


+ ^=(‘  +/»■>  ' J?'' ( 1 +'P' 1 ’ i?n*  * 


dt%  ^ dlx 


dp * 


à cause  de  l’équation  ^ . ~pL~ — g,  dun°a33;subs- 
</<*  ' 

tituant  pour  sa  valeur,  tirée  de  l’équation  (5), 
il  vient 


V = -^Jiï+ÈÎ ; (6) 

m[c  — p 1 -+-p’  — log.(p+  V 1 + p’)] 

équation  qui  donnera  la  vitesse  du  projectile  en  fonc- 
tion de  p. 


235.  Dans  l’air,  les  deux  branches  de  la  trajec- 
toire ne  sont  pas  semblables  comme  dans  le  vide. 
La  branche  descendante  jouit  d’une  propriété  re- 
marquable , qui  se  démontre  fort  simplement  au 
moyen  de  nos  formules,  et  qui  consiste  en  ce  que 
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cette  branche  de  courbe  a toujours  une  asymptote 

verticale. 

Pour  le  prouver , transportons  l’origine  des  coor- 
données au  sommet  de  la  courbe  ; prenons  toujours 
les  abscisses  horizontales  dans  le  même  sens  qu’ait- 
paravant,  et  les  ordonnées  verticales  en  sens  con- 
traire, de  manière  que  Cx'  et  Cy  soient  ces  nou- 
veaux axes  : x et^'  étant  les  coordonnées  d’un  point 
quelconque  rapportées  à ees  axes,  nous  aurons,  eu 
les  comparant  aux  coordonnées  x et  y,  de  ce  même 
point,  x'  = OD  -f-  r , y’  — CD—^y;  d’où  il  suit 

dx'—dxj  dy'  = — dy  ; et  si  nous  faisons  —,  — p\ 

nous  aurons  aussi  p = — p;  par  conséquent 

1°5-(P+  V ‘ +/Jv>=log.  (— p'+  V i -bp  )=  — log.  (p'-b  vA-t -p*  ) , 


à cause  que 

— p'  + V « +pr%  = 


1 

P + 


Les  équations  (5)  et  (4)  deviendront  donc 


dx'  = 


dy’  = 


dP' 

P'  V » -+-p'5+l°S.  ( p'-b  V I +p*)+  O ’ 
p'dp 


mZp'  V > -b  P,J  4-  log.  (p'-b  V 1 +/>'*)  + O 


Or,  en  construisant  la  branche  descendante  , au 
moyen  de  ces  équations  et  par  le  procédé  du  n"  pré- 
cédent, on  pourra  donner  à p des  valeurs  positives, 
aussi  grandes  que  l’on  voudra  ; mais , quand  p sera 
devenu  très-grand,  ou  obtiendra  les  valeurs  appro- 
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chées  de  x et  de  y d’une  manière  plus  simple  : on 
mettra  alors  p au- lieu  de  V^H ~p%i  on  négligera 
aussi  log.(/?'-f-  \/ 1 -f -fi'*),  par  rapport  à p'% , parce 
que  le  logarithme  d’un  nombre  très-grand , est  très- 
petit  par  rapport  à ce  nombre  ; négligeant  encore  la 
constante  c,  par  rapport  à p on  aura  simplement 


Si 


Cette  valeur  d ey'  n’a  pas  de  limite  ; elle  croit  in- 
définiment avec  p'f  quoique  dans  un  moindre  rap- 
port. Mais  la  valeur  de  l’abscisse  horizontale  x', 
ayant  pour  limite  la  constante  b,  nous  en  devons 
conclure  que  la  branche  descendante  a pour  asymp- 
tote une  droite  verticale,  c’est-à-dire,  que  si  nous 
prenons  sur  l’axe  Ccd  y à partir  du  point  C , une  partie 
CE  y égale  à b , et  que  nous  menions  par  le  point  E , 
la  verticale  .E  .F,  la  branche  CBK  delà  trajectoire  ap- 
prochera de  cette  droite  d’aussi  près  qu’ou  voudra, 
sans  jamais  se  confondre  rigoureusement  avec  elle. 

236.  En  mettant  de  même  — p’  à la  place  de  p , , 
dans  l’équation  (5),  et  faisant  les  réductions  qui  sont 
permises,  quand^'  devient  très-grand,  ou  aura 


d. r'  = 


mp 


et  en  intégrant, 


d = b -, 

mp 


. mp 


y = 6'+i-los  p’-. 


b et  b'  étant  des  constantes  arbitraires. 
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et  en  intégrant, 


1°  frp'\ 


Vmg 

b"  étant  la  constante  arbitraire. 

Éliminant  log .p,  entre  cette  valeur  de  t et  celle 
àej,  il  vient, 

ÿ-=.t.\J ^-fconüt.; 


ce  qui  nous  enseigne  que  le  mouvement  du  projec-* 
tile , en  même  tems  qu’il  s’approche  d’être  verti- 
cal, tend  aussi  à devenir  uniforme  avec  une  vi- 


tesse 


On  obtiendrait  aussi  cette  limite  de  la  vitesse,  au 
moyen  de  l’équation  (6)  ; et  l’on  peut  observer  quelle 
est  la  même  que  nous  avons  déjà  trouvée  dans  le 
n*  208. 


357.  Lorsque  l’angle  de  projection  AOx  est  très- 
petit  (fig.  57),  le  mobile  ne  s’élève  qu'à  une  très- 
petite  hauteur  au-dessus  de  l’axe  horizontal  Ox;  or, 
dans  ce  cas  on  peut  trouver,  par  approximation , 
l’équation  en  x et  y de  la  portion  OCB  de  la  trajec- 
toire , qui  est  située  au-dessus  de  cet  axe. 

En  effet , dans  toute  cette  partie , la  tangente  à la 
courbe  est  presque  horizontale  ; ce  qui  rend  la  quan- 
tité p très-petite:  en  négligeant  donc  son  carré,  on 
aura 


d’où  il  suit 


^1+^  = 1; 


dp  dx.  V'  1 -f -p‘  ~ dx , et  s — X} 
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je  mets  donc  a:  h la  place  de  s dans  l'équation  (i)  du 
n*  a33  ; il  vient 

dp  _ ç.etmx 

de  a^cos*.*’ 

l’angle  de  projection  a étant  supposé  très-petit,  on  a , 
à très-peu  près,  cos.  a = i ; de  plus,  j’appelle  h la 
hauteur  due  à la  vitesse  initiale  ay  c’est-à-dire,  que  je 
suppose  a*=  2 g h (n*  189)  ; on  aura  donc 

dp——±.e’m*.dx} 

intégrant  et  déterminant  la  constante  arbitraire  par 
la  condition  />  = tang.a,  au  point  O,  où  l’on  a x=o, 
on  trouve 

p=tanS.«_-Lj.  (*“*->). 

Je  multiplie  cette  équation  par  tir,  j’observe  que 
pdx=dj,  j’intègre  ensuite,  et  je  détermine  la  cons- 
tante arbitraire  de  manière  qu’on  ait,  au  poiut  0, 
r=o  et^*=aiç  j’ai,  pour  résultat, 

y =x.tang.a—  _ amjc  — 1). 

C’est  l’équation  demandée  de  la  courbe  OCB;  et  l’on 
peut  observer  que  le  premier  ternie  r.tang. a,  de 
cette  valeur  de j, est  l’ordonnée  verticale  de  la  droite 
OA  y que  le  projectile  aurait  décrite,  sans  l’action  de 
la  pesanteur;  de  sorte  que  le  second  terme  exprime 
en  chaque  point  de  la  courbe,  la  hauteur  d’où  le  mo- 
bile est  tombe,  en  vertu  de  la  pesanteur  combinée 
avec  la  résistance  du  milieu. 
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En  donnant  à x différentes  valeurs,  les  deux  der- 
nières équations  donneront  les  valeurs  correspon- 
dantes d ej-  et  de/?;  ainsi,  l’on  pourra  construire  la 
courbe  OCB , et  l’on  connaîtra  de  plus  la  direc- 
tion de  la  tangente  eu  chaque  point.  Ces  équa- 
tions pourront  même  servir  à prolonger  la  courbe 
au-delà  du  point./?:  elles  seront  suffisamment  exactes, 
tant  que  la  valeur  de  p n’aura  pas  cessé  d’être  très- 
petite;  mais,  passé  ce  terme,  il  faudra  recourir  aux 
formules  rigoureuses  du  n®  *33. 

On  peut  déterminer  directement  la  hauteur  du  jet, 
ou  la  plus  grande  ordonnée  DC ; car,  au  sommet  C, 
on  a p — o;  égalant  donc  à zéro  la  valeur  précédent»* 
de  p,  et  résolvant  ensuite  l’équation  par  rapport  à 
il  vient  ' . „ • . 

esmx  /[mh.  tang.rt  ; 

par  conséquent  ■ .«• 


î 

2 m 


x = OZ?  = r—  , log.  (î  -f-  ^m/j.tang.a); 


substituant  ccs  valeurs  de  elmx  et  de  x,  dans  celle  de  r, 
on  aura  la  valeur  de  l’ordonnée  DC. 

Quant  à l’amplitude  du  jet  O B , on  la  détermi- 
nera en  égalant  à zéro  la  valeur  de_^;  ce  qui  donne 

etmx  _ , 8Am®.tang.a.x; 

équation  transcendante,  d’où  l’on  tirera,  par  ap- 
proximation, la  valeur  numérique  de  x ou  de  OB , 
lorsque  les  quantités  hy  a et  m seront  données. 

s m. 
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§.  III.  Mouvement  elliptique  des  Planètes . 

a38.  Dans  le  problème  que  nous  venons  de  r — 
soudre,  les  forces  appliquées  au  mobile  nous  étaient 
données,  et  il  s’agissait  de  déterminer  toutes  les  cir- 
constances de  son  mouvement  ; nous  allons , dans 
celui-ci,  suivre  une  marche  inverse  : nous  suppose- 
rons connues  les  lois  du  mouvement,  et  nous  nous 
proposerons  de  déterminer  en  conséquence  la  force 
qui  le  produit. 

Les  lois  du  mouvement  des  planètes  autour  du  so- 
leil , sont  généralement  connues  sous  le  nom  de  lois 
de  Kepler,  parce  qu’elles  ont  été  découvertes  par  cet 
astronome,  qui  les  a déduites  de  l’observation.  Elles 
sont  au  nombre  de  trois,  dont  voici  les  énoncés. 

i*.  Les  planètes  se  meuvent  dans  des  courbes  planes, 
et  leurs  rayons  vecteurs  décrivent,  autour  du  centre 
du  soleil,  des  aires  proportionnelles  au  tems. 

2°.  Les  orbites  (c’est-à-dire  les  trajectoires')  des 
planètes  sont  des  ellipses  dont  le  centre  du  soleil  oc- 
cupe un  foyer. 

5*.  Les  carrés  des  tems  des  révolutions  des  planètes 
autour  du  soleil  sont  entre  euæ  comme  les  cubes  des 
grands  axes  de  leurs  orbites. 

Ces  lois  se  rapportent  au  mouvement  du  centre  de 
gravité  de  chaque  planète;  c’est  donc  le  mouvement 
de  ce  point  que  nous  allons  considérer;  et  quand  il 
sera  question  de  la  position  ou  de  la  vitesse  d'une 
planète,  il  faudra  entendre  la  position  ou  la  vitesse 
de  son  centre  de  gravité. 

i . a3 
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23g.  La  première  loi  nous  montre  d’abord  que  la 
force  accélératrice  qui  agit  sur  chaque  planète, et  qui 
est  appliquée  à son  centre  de  gravité,  est  constam- 
ment dirigée  suivant  la  droite  qui  joint  ce  centre  et 
celui  du  soleil  (n°  228).  La  direction  de  la  force 
étant  ainsi  connue  , voyons  comment  la  seconde 
loi,  combinée  avec  la  première,  nous  fera  connaître 
son  intensité  dans  les  différentes  positions  de  la 
planète. 

Soit  ADBE  (fig.  58)  l’ellipse  décrite  par  la  pla- 
nète, AB  son  grand  axe,  C son  centre,  O l’un  de  ses 
deux  foyers  que  nous  prendrons  pour  le  centre  du 
soleil;  soit  aussi  m la  position  de  la  planète  à un  ins- 
tant quelconque,  rson  rayon  vecteur  O/n , et  u l’angle 
rnOx , compris  entre  ce  rayon  et  une  ligne  fixe  Ox, 
menée  arbitrairement  dans  le  plan  de  l’orbite  : r 
et  e seront  les  coordonnées  polaires  d’un  point  quel- 
conque de  l’ellipse,  et  son  équation  entre  ces  coor- 
données aura  cette  forme  : 

r = r + e.co77(è^T):' 

a étant  le  demi-grand  axe  CA , ae  la  distance  CO  du 
centre  à l’un  des  foyers,  a.  \/i  — e%  le  demi-petit 
axe  CD,  a>l’angle  AOx  compris  entre  le  grand  axe 
et  la  ligne  fixe  d’où  l’on  compte  l’angle  v.  Cette  équa- 
tion de  l’ellipse  se  trouve  dans  la  plupart  des  Traités 
d’application  de  l’algèbre  à la  géométrie , et  d’ail- 
leurs elle  est  facile  à déduire  de  l’équation  de  la 
même  courbe,  en  coordonnées  ordinaires. 

En  astronomie,  a s’appelle  la  distance  moyenne  de 
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la  planète;  a ( i +e)  et  u(  i — e)  sont  la  plus  grande 
et  la  plus  petite  distance;  e se  nomme  X excentricité 
de  l’orbite.  L’angle  variable  v est  la  longitude  de  la 
planète,  comptée  dans  le  plan  de  l’orbite;  l’angle 
constant  u>  est  la  longitude  du  périhélie , ou  du  point 
de  l’orbite  le  plus  près  du  soleil  : on  appelle , au  con- 
traire, aphélie , le  point  de  l’orbite  le  plus  éloigné 
du  soleil.  Enfin,  l’angle  v — a>,  qui  exprime  la  dis- 
tance angulaire  de  la  planète  au  périhélie  de  son  or- 
bite, se  nomme  Y anomalie  vraie  de  cette  planète. 

L’aire  décrite  pendant  l’instant  dt , par  le  rayon  r, 
est  égale  à { . r*dv  (n°  227)  ; on  a donc  aussi , en  vertu 
de  la  première  loi, 

r'dv  — cdt  • (2) 

c étant  une  quantité  constante  qui  exprime  le  double 
de  l’aire  décrite  dans  l’unité  de  teins. 

240.  Cela  posé,  désignons  par  x et^  les  coordon- 
nées rectangulaires  de  la  planète,  rapportées  aux  axes 
Ox  et  Ojy  menés  par  le  centre  du  soleil  et  dans  le 
plan  de  l’orbite.  Soit  R la  force  accélératrice  qui  agit 
sur  la  planète;  nous  savons  déjà  que  celte  force  est 
dirigée  suivant  la  droite  Om  ; ses  composantes,  paral- 
lèles aux  axes  des  coordonnées,  seront  donc  iî.i- 

r 

et  R-yi  car  on  voit  sans  peine  que  ^ et  y-  sont  les 

cosinus  des  angles  mOx  et  mOjr.  De  plus,  la  courbe 
décrite  étant  concave  vers  le  centre  du  soleil,  il  est 
évident  que  la  force  qui  produit  le  mouvement,  doit 
être  dirigée  vers  ce  point;  ses  composantes  teudrônt 

23.  . 
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donc  à diminuer  les  coordonnées  x et^-,  par  consé*> 

quentles  équations  du  mouvement  ( n°  219)  seront 


d%x 

dï' 


Multiplions  la  première  équation  par  sdx , la  se- 
conde par  idy-j  ajoutons-les  ensuite;  intégrons  et  re* 
présentons  par  b la  constante  arbitraire,  nous  aurons 

é£+dX:  = b~ifRdr,  (3) 

en  faisant  attention  que  l’on  a 

x1  -h y*  = r*  et  xdx  -\-ydy  ~ rdr. 

Comme  nous  avons  pris  pour  axe  des  x , la  ligne  Ox, 
d'où  l’on  compte  l’angle  f,ona  âussi 

x = r.  cos.v,  = r.  sin . v ; 

d’où  l’on  tire 

rfx*  + dy%  — dr*  -f-  ddv*. 

Substituant  cette  valeur  dans  l’équation  (3),  et  éli- 
minant^, au  moyen  de  l’équation  (2),  il  vient 

£ + £ = »-»/**■  (fl 

Si  la  force  R nous  était  donnée  en  fonction  de  r, 
cette  équation  serait  celle  de  la  trajectoire;  sa  com- 
paraison avec  l’équation  (1),  doit  donc  nous  servir  à 
déterminer  cette  force. 

Or,  l’équation  (1)  peut  s’écrire  ainsi  : 
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Ï 1-4-6.008.(1/ G.) 

r a(i  — «“)  * 

*n  la  ilifférentiant,  on  a 

i dr  e.?in.(i/ — ») 
r*'Tv  ~ a(i  — e*)  ’ 

©u  bien,  en  élevant  au  carré, 

i dr'  e’.sin*.(i/ — &)  c*  e5.cos*.(i’ — ») 

r*‘dv'  a\i — e')*4  a*(i — e*)*  a*(i — ea)“  1 

mais  l’équation (i)  donne  aussi 

e*.cos*.,(v — #)  î a 1 1 

a’(i  — e2)’  r*  a(i  — ea)  ’r  a*(i — e’)** 

donc 

l dr1  ail  1 

r*'dv ' û(i  — ea)‘r  r*  a'(  î — e’)* 

ce  qui  change  l’équation  (4)  en  celle-ci  : 


ac*  i 
a ( i — e1)  ’ r 


— b — 2 fRdry 


d’où  l’on  lire ^par  la  différentiation. 


en  faisant,  pour  abréger, 

M a(i-e») 

Ainsi,  l’intensité  de  la  force  R , qui  retient  une 
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planète  dans  son  orbite,  est  en  raison  inverse  du 
carre  de  son  rayon  vecteur.  C’est  donc  par  la  com- 
binaison d’une  force  accélératrice,  variable  suivant 
cette  loi,  avec  une  impulsion  primitive,  que  chaque 
planète  décrit  autour  du  soleil,  une  ellipse  dont  cet 
astre  occupe  un  foyer.  La  quantité  p.  exprime  l’in- 
tensité de  celte  force  à l’unité  de  distance  ; et  comme 
elle  dépend  des  trois  quantités  a , e,  c , qui  ont  des 
valeurs  particulières  pour  chaque  planète,  nous  ne 
pouvons  décider  si  elle  change  ou  si  elle  reste  la 
même,  en  passant  d'un  planète  à une  autre.  Pour 
résoudre  cette  nouvelle  question  , il  est  nécessaire 
de  recourir  à la  troisième  loi  de  Kepler , dont  nous 
n’avons  point  encore  fait  usage. 

241-  Soit  T le  tems  de  la  révolution  d’une  planète 
autour  du  soleil  ; cT  sera  le  double  de  l’aire  décrite 
pendant  ce  tems,  par  sou  rayôn  vecteur;  car  les  aires 
sont  proportionnelles  au  tems  employé  à les  décrire, 
* et  c exprime  le  double  de  l’aire  décrite  dans  l’unité 
de  tems.  Mais  pendant  le  tems  T,  le  rayon  vecteur 
décrit  la  surface  entière  de  l’ellipse,  qui  est  égale  , 
comme  on  sait,  au  produit  des  deux  demi-axes, 
multiplié  par  le  rapport  de  la  circonférence  au  dia- 
mètre ; en  désignant  donc  ce  rapport  par  -7 r,  et  ob- 
servant que  les  demi-axes  sont  a eta.V^  1 — <?*,  nous 
aurons  1 — e%,  pour  l’aire  correspondante  au 

tems  T,  et  par  conséquent 

cT  =:  3 *ax.  \/ 1 — r*. 

Je  tire  de  là  la  valeur  de  c,  et  je  la  substitue  dans 


, 5 { 
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celle  de/ i;  il  vient 

4-t  V 

A*  — * 

Relativement  à une  autre  planète,  soit  T' le  tems  de 
la  révolution , a!  le  demi-grand  axe,  et  yx  ce  que  de- 
vient /a.-,  nous  aurons  de  même  : 

,,_4*V3 

H"  — y»'a  • 

Mais,  d’après  la  troisième  loi  de  Kepler,  on  a 

T1  : T'1  ::  a1  : a'3-, 

donc  fi' 

L’intensité  de  la  force  accélératrice  , qui  agit  sur 
les  planètes , est  donc  la  même  pour  tous  ces  corps , 
à l’unité  de  distance.  Cette  force  ne  varie,  d’une 
planète  à une  autre,  qu’à  raison  de  la  différence  de 
leurs  distances  au  soleil , et  suivant  la  même  loi , 
qu’en  passant  d’une  position  à une  autre  , de  la  même 
planète;  par  conséquent  si  l’on  conçoit  deu*  pla- 
nètes placées  à la  même  distance  de  cet  astre,  elles 
seront  soumises  à la  même  force  accélératrice,  et, 
abandonnées  à elles -mêmes,  sans  vitesse  initiale, 
elles  prendront  le  même  mouvement,  chacune  sui- 
vant la  droite  qui  joint  son  centre  ii  celui  du  soleil; 
d’où  il  résulte  une  analogie  remarquable  entre  la 
force  qui  retient  les  planètes  dans  leurs  orbites,  et 
la  pesanteur  terrestre  qui  imprime  aussi  le  même 
mouvement  à tous  les  corps  placés  à la  même  dis- 
tance du  centre  de  la  terre. 
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242.  Il  ne  suffit  pas  de  connaître  la  nature  des  or» 
jbites  planétaires  qui  nous  est  donnée  par  l’obser- 
vation; il  faut  encore  avoir  la  valeur  de  l’une  ou  de 
l’autre  des  coordonnées  r et  v,  en  fonction  du  tems, 
afin  de  pouvoir  assigner,  à chaque,  instaut,  la  posi- 
tion du  mobile  sur  sa  trajectoire.  On  trouverait  aisé- 
ment cette  valeur,  en  combinant  ensemble  les  équa- 
tions (1  ) et  (2)  du  n°  25g;  mais  nous  allons  reprendre 
en  entier  et  dans  un  ordre  inverse  , le  problème  du 
mouvement  des  planètes  autour  du  soleil  : nous 
supposerons  donnée,  la  loi  de  la  force  accélératrice, 
cl  nous  chercherons,  à la  fois,  la  courbe  décrite  et 
la  loi  du  mouvement  sur  cette  courbe. 

24T  Représentons  toujours  par  r,  le  rayon  vec- 
teur du  centre  de  la  planète  à un  instant  quelconque, 

et  par  —,  la  force  accélératrice  dirigée  suivant  ce 

rayon,  u étant  un  coefficient  constant  et  positif.  Il 
est  évident  qu'un  point  matériel , projeté  dans  l’es- 
pace suivant  une  droite  quelconque,  et  soumis  à 
l'action  d’une  force  constamment  dirigée  vers  un 
point  fixe,  doit  se  mouvoir  dans  le  plan  de  cette 
droite  et  de  celle  qui  le  joiguoit  au  point  fixe,  à 
l’instant  de  sa  projection;  car,  tout  étant  semblable 
de  part  et  d’autre  de  ce  plan,  il  n’y  a pas  de  raison 
pour  que  le  mobile  s’en  écarte  jamais.  L’orbite  de 
chaque  planète  est  donc  une  courbe  plane,  et  son 
plan  est  celui  qui  passait,  à l’origine  du  mouvement, 
par  le  rayon  vecteur  et  par  la  direction  de  la  vi- 
tesse. Menons  dans  ce  plan,  par  le  centre  du  soleil. 
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les  deux  axes  rectangulaires  Ox  et  Oj  (fig.  58),  qui 
seront  ceux  des  coordonnées  r et/  du  mobile;  les 

composantes  parallèles  à ces  axes , de  la  force  p , 
seront  ~ et  et  comme  elles  tendent  visiblement  * 

y.  yi 

à diminuer  les  coordonnées  x et  y du  mobile,  nous 
aurons,  pour  les  deux  équations  du  mouvement 
(n°2i9), 

d'x /xx  /xy 

~cîF  r7*  r1’ 

dt  étant  toujours  l’élément  du  tems. 

On  en  déduit,  sans  difficulté  (nos  224  et  326) , rts 
deux  intégrales  premières, 

dx*  -f-  t/y*  su  , , , , 

pp-'t -y  +6  = 0,  xdy—ydxxxcdt ; 

b et  c étant  les  constantes  arbitraires.  Si  l’on  fait  usage 
des  coordonnées  polaires  c et  f,  comme  dans  le 
n°  339,  et  que  l’angle  v soit  compté  de  l’axe  Ox,  on 
aura  x=xr.cos.v,y  = r-siu.c,  et  ces  équations  de- 
viendront 

p-x --fi  = o,  i*dv  — cdt.  (a) 

Éliminant  dt  entre  elles,  et  faisant,  pour  abréger, 

-=z,  il  vient 
r 3 

dz1  m 

c*.  + cV — 2 pz  + b = o9 

pour  l’équation  différentielle  de  la  ti’ajectoire.  En  la 
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résolvant,  par  rapport  à dv,  on  a 


dv  — 


cdz 


V/fta  — bc‘ 


.dz 


t/  opz,  — b — cJz' 


V'-k &> 


d’où  l'on  tire,  en  intégrant, 

■ / — f's\ 

v = « + arc.l  cos.  = - 1 ; 

V Vn'—bsJ 

ce  étant  la  constante  arbitraire.  On  aura  donc  réci- 
proquement 

c'z  = — bc*. cos. (y — «); 


ou  bien*  en  remettant  à la  place  de  s. 


c*  = ^r~f-  [/ [z' — 6c*. r. cos. (v  — a).  (è) 

A cause  de  l’angle  arbitraire  a>,  il  est  permis  de 
changer  le  signe  du  radical  vV* — bc% , et  de  le 
prendre  avec  le  signe-}-,  car  cela  revient  évidemment 
à augmenter  a>  de  deux  angles  droits. 

D’après  cette  équation,  on  pourrait  déjà  voir  que 
la  trajectoire  est  une  section  conique;  mais  on  s’en 
assurera  plus  aisément , en  transformant  les  coor- 
données polaires  en  coordonnées  orthogonales. 

a44-  Menons  par  le  centre  du  soleil , dans  le  plan 
de  l’orbite,  les  axes  rectangulaires  Ox'  et  Oyy  et 
supposons  que  l’axe  Ox'  fait  avec  la  droite  Ox , d'où 
l’on  compte  l’angle  v , un  angle  x'Ox  égal  à la  cons- 
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tante  &>.  Soient  x'  et  f les  coordonnées  de  la  pla- 
nète, rapportées  à ces  nouveaux  axes  ; lo  rayon  vec- 
teur r fera  avec  l’axe  Ox'}  un  angle  v — a>;  par  con- 
séquent, on  aura, 

x'  = r. cos. (y — «),  y'  = r.sin.(i/ — «),  r=  \/ od*  4-y'*. 
L’équation  ( b ) deviendra  donc 

c*  = /x.  -ÿ%  -f-  x'.  \/ n* — Ac*; 

et,  en  faisant  disparaître  le  radical  V x'%  +/*  on 
aura 

p°y,%  4-  bc'x'1—  c*  — ac*x' . n*  — bc*. 

Cette  équation  appartient  à l’ellipse,  à l’hyperbole, 
ou  à la  parabole,  selon  que  la  constante  b est  posi- 
tive, négative,  ou  nulle;  et  comme,  d’après  l’équa- 
tion précédente,  le  rayon  vecteur  \/x'*-\-y%  s’ex- 
prime sous  forme  rationnelle , en  fonction  de  l’abs- 
cisse x',  il  s’ensuit  que  l’origine  des  coordonnées  x' 
et  y,  est  placée  dans  les  trois  cas,  à l’un  des  foyers  de 
la  courbe. 

Ainsi , un  point  matériel  attiré  vers  un  point  fixe, 
en  raison  inverse  du  carré  des  distances , décrit  une 
section  conique  dont  ce  point  occupe  un  foyer.  La 
nature  et  les  dimensions  de  la  section  conique  dé- 
crite, dépendent  des  constantes  arbitraires  b etfc, 
qui  dépendent  elles-mêmes  des  conditions  initiales 
/lu  mouvement,  comme  on  va  le  voir,  en  détermi- 
nant ces  constantes. 

245.  Soit,  à l’origine  du  mouvement,  l la  distance 
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du  mobile  au  poiut  fixe,  ou  la  valeur  de  r;  V la  vl^ 

tessedu  mobile , c’est-à-dirc,  la  valeur  de^-^^^-; 

enfin  6 l’angle  que  cette  vitesse  fait  avec  le  rayon  vec- 
teur ; f^.cosSi  sera  la  vitesse  /'  décomposée  suivant  ce 

rayon,  ou  la  valeur  de  qui  répond  à ect  instant; 

de  sorte  qu’on  aura  à la  fois 


/df  __  f.  m i —r—  r U V ___ 

, ^^r.cos.ù,  — 5s — =^’i 


ir 1 + r'dv* 
~dP 


d’où  l’on  tire  facilement 


dv  V . sin.9 

di  2 • 


Substituant  donc  ces  valeurs  de  r,  ~ et  dans  les. 
deux  équations  (a)y  il  vient 


b—^  — V\  c — Vl.  sin.î. 


On  voit  par  là  que  la  constante  Z>sera  positive,  né- 
gative on  nulle , selon  qu’on  aura  Vx  <C~p  » ~j-> 

ou  E‘=  -p.  11  S’ensuit  donc  que  la  nature  de  la  sec- 
tion conique  qui  sera  décrite  par  le  mobile,  ne  dé- 
pendra que  de  sa  vitesse  et  de  sa  distance  initiales  : 
elle  sera  indépendante  de  la  direction  de  cette  vitesse; 
mais  l’angle  û influera  sur  les  dimensions  de  cette 
courbe,  puisqu’il  entre  dans  la  valeur  de  c. 

L’observation  avait  appris  que  les  planètes  dé- 
crivent des  ellipses  dont  le  soleil  occupe  uu  foyer; 
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ton  en  a conclu  que  la  force  qui  les  sollicite  vers  lô 
centre  de  cet  astre  est  en  raison  inverse  du  carré  du 
rayon  vecteur  j maintenant  l’analyse  nous  montra 
qu’une  telle  force  accélératrice , combinée  avec  une 
impulsion  primitive  convenable,  peut  faire  décrire 
à un  point  matériel,  non  - seulement  une  ellipse, 
mais  encore  une  hyperbole  ou  une  parabole  : il  est 
donc  possible  qu’il  existe  dans  la  nature,  des  astres 
visibles  une  seule  fois  pour  nous,  parce  qu’ils  ont 
reçu,  à l’origine  de  leur  mouvement,  la  vitesse  néces- 
saire pour  décrire  une  parabole  ou  une  hyperbole. 

A 

246.  Considérons,  en  particulier,  le  cas  de  l’el- 
lipse, et  déterminons, pour  ce  cas,  les  ordonnées  r 
et  v,  en  fonction  du  tems. 


En  éliminant  dv  entre  les  deux  équations  (a),  on 
trouve 


f/r’ 

HF 


+ b : 


: O. 


(0 


D'où  l’on  conclut  d’abord  que  la  plus  grande  et  la 
plus  petite  valeur  de  /•,  qui  ont  lieu  quand  on  a 

^-=0,  seront  données  par  cette  équation  du  second 

degré 


Si  donc  on  désigne  ces  valeurs,  comme  dans  le 
n*  a3g,  par  a(  1 +e)  et  a ( 1 — e),  leur  somme  an 

sera  égale  au  coefficient  et  leur  produit  a*  (i — e') 
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Cft 

sera  égal  au  dcruier  terme  j ; ce  qui  donne 


b~-,  ct=na(i — e1). 

a 


C’est  ce  qu’on  aurait  aussi  trouvé  en  comparant  l’é- 
quation (1)  du  n6  23g,  à l’équation  (b)  du  n°  245.  En 
effet  j pour  que  ces  deux  équations  de  la  trajectoire 
coïncident,  il  faut  faire 


— =a(i  — e1), 

f4 


Vt?  — bc*  _ 

— c , 


d’où  l’on  tire  les  valeurs  précédentes  de  b et  de  c*. 

Substituant  ces  valeurs  dans  l’équation  (c) , et  la 
résolvant  par  rapport  à dt,  il  vient 


dt  = 


VI- 


rdr 


\/ aar — r* — aa  -+•  a’e * 


Or,  on  fait  disparaître  le  radical  qui  entre  dans  cetta 
valeur  de  dt , en  prenant 


r=a(  1 — e.coi.u)  , 

u étant  une  nouvelle  variable  ; car  on  a alors 
dr  = ae. sia. u. du,  * aV — (r  — a)1  = aV.ain'.u, 
et  par  conséquent  * 

dt  — (1  — c.cos.u). — jzL-.du. 

V P 


\ 
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En  faisant,  pour  abréger  — — n,  et  en  intégrant. 


on  aura 


nt  — u — e . sin . u -f-  const. 


Cette  équation  donnera  la  valeur  de  u en  fonction 
de  t;  on  aura  ensuite  la  valeur  de  r,  au  moyen  de 
l’équation  r=  a(  i — e . cos . «)  ; et  enfin  la  valeur  de  v 
sera  donnée  par  l’équation  de  la  trajectoire.  Les  va- 
leurs de  r et  de  v étant  ainsi  exprimées  en  fonction 
du  tems,  on  pourra  déterminer,  à un  instant  quel- 
conque, la  position  de  la  planète  dans  son  orbite. 

L’excentricité  des  orbites  planétaires  est , en  gé- 
néral, une  fraction  très-petite;  ce  qui  permet  de  ré- 
duire les  valeurs  de  u , r et  e,  en  séries  très-conver- 
gentes, ordonnées  suivant  les  puissances  de  e.  Si 
l'on  borne  l’approximation  à la  première  puissance  , 
il  ne  sera  pas  nécessaire  d’employer  la  quantité  auxi- 
liaire u,  pour  avoir  les  valeurs  de  r et  de  v ; on  les 
obtiendra  très-simplement  de  la  manière  suivante. 


247.  En  négligeant  le  carré  dee,  l’équation  de 
l’orbite  elliptique,  ou  l’équation  (1)  du  n° 
donne 


r“  = aa£i  — ae.cos.fv — »)]  ; 

je  substitue  cette  valeur  dans  l’équation  (2)  du  même 
n%  savoir: 

r'dv  = cdtz=z  \/  — e*).dt  ; 

en  négligeant  toujours  e*,  et  faisant  pour  abréger 
il  vient 

u y a 

[4  — 22.cos.(v — ct  jj.dv  ^ndl; 
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d’où  l’on  tire,  en  intégrant, 

' v — ae-sin.^  — — {-/<; 

k étant  la  constante  arbitraire. 

Pour  simplifier,  je  fais  les  constantes  a>  et  k égaîesà 
zéro  ; ce  qui  revient  à compter  l’angle  v , à partir  de  la 
droite  Ox' , qui  coïncide  avec  la  partie  OA  du  grand 
axe  et  qui  passe  par  le  périhélie, et  le  tems  /,  à partir 
de  l’instant  du  passage  de  la  planète  par  ce  point , de 
manière  qu’on  ait,  à la  fois,  /=oet  v—o,  au  point  A. 
On  aura  alors  t’=n/-f-2e.sin.  v;  par  conséquent  v 
est  égal  an/,  quand  on  néglige  la  quantité  e;  lors 
donc  qu’on  néglige  seulement  son  carré,  on  a 

v — ni  -f-  2e.sin.nt.  . 

La  valeur  correspondante  du  rayon  vecteur  r,  dé- 
duite de  la  valeur  précédente  de  /•*,  est 

r = o(  i — e.cos.  ni). 

Au  moyen  de  ces  deux  équations,  on  aura  , à 
chaque  instant,  la  position  de  la  planète  dans  son 
plan. 

248.  Pour  représenter  le  mouvement  de  la  pla- 
nète, les  astronomfes  imaginent  un  astre  fictif,  qui 
se  meut  circulairement  autour  du  soleil,  dans  le  plan 
de  l’orbite;  qui  part  du  périhélie  au  même  instant 
que  la  plauèle , et  dont  la  distance  angulaire  à ce 
point  est  toujours  égale  au  premier  terme  nt  de  la 
valeur  de  v.  Le  rayon  vecteur  de  cet  astre  se  meut 
uniformément,  et  fait  à chaque  instant,  avec  celui  de 

la 
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îa  planète,  un  angle  égal  à ae.sin.»?.  Cet  angle  va- 
riable s’appelle  l 'équation  du  centre.  Lorsque  l’angle  y 
est  égal  à deux  ou  à quatre  angles  droits,  les  deux 
angles  v et  nt  sont  égaux;  par  conséquent  l’astre  fic- 
tif passe  à l’aphélie  et  revient  au  périhélie,  en  même 
tems  que  la  planète  ; mais  dans  la  première  moitié  de 
la  révolution,  la  planète  précède  l’astre,  et  dans  la 
seconde,  l’astre  précède  la  planète.  Si  l’on  nomme  7' 
le  tems  d’une  révolution  entière,  qui  est  achevée 
quand  l’angle  nt  est  devenu  égal  à quatre  angles 
droits,  on  aura  «7=3^,  tt  désignant  la  demi-cir- 
conférence pour  le  rayon  un.  En  remettant  pour  le 
coeflicient  »,  ce  qu’il  représente,  cette  équation 
donne 


résultat  qui  s’accorde  avec  celui  du  na  2/fI. 


I . 


a4 
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CHAPITRE  IH. 

DU  MOUVEMENT  D’UN  POINT  MATÉRIEL  SUR 
UNE  COURBE  DONNÉE. 

§.  Ier.  Théorie  générale  de  ce  Mouvement. 

2/( 9.  Lorsqu'un  point  materiel  est  astreint  à se 
mouvoir  sur  une  courbe  donnée,  à double  ou  à 
simple  courbure , la  résistance  que  celte  courbe  op- 
pose à son  mouvement , équivaut  à une  force  qui 
agirait  continuellement  sur  le  mobile  dans  une  di- 
rection perpendiculaire  à la  trajectoire  , de  manière 
qu’en  ajoutant  aux  forces  données  dans  chaque  cas 
particulier , une  nouvelle  force  accélératrice , pour 
représenter  cette  résistance,  on  peut  ensuite  faire 
abstraction  de  la  courbe  , et  considérer  le  mobile 
comme  un  point  matériel  libre. 

En  effet , si  l’on  décompose  chacune  des  forces  ac- 
célératrices données,  qui  agissent  sur  le  mobile,  en 
deux  autres,  l’une  dirigée  suivant  la  tangente  à la  tra- 
jectoire, l’autre  perpendiculaire  à cette  droite,  les  for- 
ces tangentes  auront  seules  leur  effet,  et  les  forces  nor- 
males seront  détruites  par  la  résistance  de  la  courbe. 
La  résultante  de  ces  dernières  forces , que  j’appellerai 
P,  exprimera  la  pression  que  les  forces  données  exer- 
cent sur  la  courbe , en  chacun  de  ses  points  ; et 
la  résistance  qui  détruit  cette  pression,  sera  une 
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force  accélératrice  égale  et  contraire  à la  force  P. 
Cette  pression  P serait  la  seule  que  la  courbe  sup- 
porterait, si  le  mobile  était  en  repos;  mais  son  état 
de  mouvement  fait  naître  une  autre  pression  , pro- 
venant de  la  tendance  continuelle  du  mobile  à s’é- 
chapper suivant  la  tangente  à sa  trajectoire. 

Pour  le  faire  voir  , partageons  la  courbe  donnée 
en  une  infinité  d’élémens  infiniment  petits  , que 
nous  regarderons  comme  des  lignes  droites  , et  con- 
sidérons le  mobile  dans  son  passage  d’un  élément  à 
l’autre.  Soient  m/ne t mm'  (fig.  59),  ces  deux  éle'mens 
consécutifs;  ml,nît'  leurs  prolongemens , ouïes 
tangentes  aux  points  m et  m.  L’angle  tm(  s’appelle 
1* angle  de  contingence  de  la  courbe  au  point  ni.  Il 
est  toujours  infiniment  petit  dans  les  courbes  conti- 
nues : nous  supposerons  que  la  courbe  donnée  est 
de  cette  espèce  , et  nous  désignerons  l’angle  tmt\ 
par  a.  Le  plan  des  deux  élémens  consécutifs  m/n 
et  min  , ou  des  deux  tangentes  mt  et  mt',  se  nomme 
le  plan  oscillateur  de  la  courbe  au  point  m.  Quand 
la  courbe  est  à double  courbure  , ce  plan  varie  d’un 
point  à un  autre  ; quand  elle  est  plane  , le  plan  os- 
culateur  n’est  plus  autre  chose  que  le  plan  même  do 
la  courbe. 

Après  avoir  rappelé  ces  définitions,  représentons 
par  \>  la  vitesse  du  mobile,  quand  il  arrive  au  point 
m ; la  direction  de  cette  vitesse  sera  la  ligne  mt  j 
et  si  on  la  décompose  dans  le  plan  osculateur  en 
deux  autres  , l’une  suivant  le  côté  mm'  de  la  courbe  , 
l’autre  perpendiculaire  à mm'  t et  dirigée  suivant  mpf 
On  aura  v . cos . » et  y . sin  . a> , pour  scs  deux  com- 

34  • • 
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posantes.  La  seconde  est  détruite  par  la  résistance 
de  la  courbe;  or, la  quantité  t\siir.a>  étant  infiniment 
petite,  à cause  du  facteur  sin.a»,  nous  pouvons 
concevoir  une  force , du  genre  des  forces  accéléra- 
trices , qui  agisse  continuellement  sur  le  mobile  et 
qui  lui  imprime,  en  chaque  point  de  sa  trajectoire, 
une  vitesse  de  meme  grandeur  et  de  même  direction 
que  cette  seconde  composante  : en  désignant  cette 
force  par  Q , la  résistance  de  la  courbe  qui  détruit 
cette  vitesse  v.  sin.  a>,  équivaudra  à une  force  accé- 
lératrice égale  et  contraire  à la  force  Q. 

Quant  à l’autre  composante  c . cos  . co  , elle  ex- 
prime la  vitesse  avec  laquelle  le  mobile  commence 
à se  mouvoir  sur  le  côté  mm' ; la  vitesse,  en  pas- 
sant d'un  élément  au  suivant,  se  trouve  donc  dimi- 
nuée de  la  quantité  v — v . cos  . co  , qui  est  la  même 

chose  que  av  . sin*.  ^ ; or,  on  peut  attribuer  cette 

diminution  de  vitesse  à une  seconde  force  accélé- 
ratrice, agissant  suivant  la  tangente  à la  trajectoire, 
et  en  sens  contraire  du  mouvement  ; d’où  il  semble 
d’abortî  qu’on  devrait  joindre  cette  force  tangente 
à la  force  normale,  pour  remplacer  complètement 
la  résistance  de  la  courbe  donnée.  Mais  en  appe- 
pelant  Q',  la  force  tangente,  et  en  la  comparant  à la 
force  normale  Q,  elles  seront  entre  elles  comme 

les  vitesses  iv  . sin*.  ^ et  v.sin.a»  qui  leur  correspon- 
dent; et  comme  le  rapport  de  la  première  à la  se- 
conde est  égal  à tang.  £ , et  par  conséquent  infi- 
niment petit , il  s'ensuit  que  la  force  Q'  est  aussi 
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infiniment  petite , et  doit  être  négligée  relativement 
à la  force  (J.  Ainsi,  dans  le  calcul  on  n’aura  égard 
qu’à  la  force  Q,  et  l’on  ne  tiendra  aucun  compte  de 
la  force  ÇX. 

Concluons  donc  que  la  pression  totale  qu’un  corps 
en  mouvement  exerce  sur  la  courbe  qu’il  est  forcé 
de  décrire  , est  la  résultante  de  deux  forces  nor- 
males Q et  P,  dont  la  première  est  due  à la  vitesse 
du  mtobile,  et  la  seconde  aux  forces  accélératrices 
qui  lui  sont  appliquées.  La  résistance  de  la  courbe 
est  une  force  accélératrice,  égale  et  contraire  à cette 
résultante. 

a5o.  Nous  n’avons  pas  besoin  de  connaître  cette 
résistance  , pour  former  les  équations  du  mouve- 
ment : il  nous  suffit  de  savoir  qu’elle  peut  être  assi- 
milée aux  autres  forces  accélératrices  qui  sollicitent 
le  mobile , et  que  sa  direction  est  normale  à la  tra- 
jectoire. En  effet,  conservons  les  dénominations  du 
n’aig;  de  sorte  que  z,  soient  les  coordon- 

nées rectangulaires  du  mobile,  qui  correspondent 
au  tems  quelconque  t , et  X , Y,  Z , les  forces  pa- 
rallèles aux  axes  des  x,  des^-et  des  z.  Soit  en  outre 
N la  force  normale  qui  représente  la  résistance  de  la 
courbe  donnée;  «,  e",  les  angles  que  sa  direction 

fait  avec  les  axes  des  coordonnées,  lesquels  angles 
sont  comptés  comme  on  en  est  convenu  au  commen- 
cement de  ce  Traité  (n*5);  on  aura  l’équation  de 
condition 

COS* . * + COS*  . t'  -}-  COa* . " = 1 . (t) 

De  plus,  la  direction  de  la  force  iYet  la  tangente  à la 
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trajectoire,  en  un  même  point  de  cette  courbe,  étant 
deux  droites  perpendiculaires  entre  elles  , ou  aura 
aussi  (n°  78) 

^f.coa.e  ■+•  ^.cos./  -f-  -f-.cos.8*  = o;  (a) 

ds  ds  ds 

car,  fis  représentant  l'élément  de  la  courbe, 

sont  les  cosinus  des  angles  que  fait  la  seconde 
droite  avec  les  axes  des  coordonnées.  Les  compo- 
santes de  la  force  ÎV,  parallèles  à ces  axes,  seront 
N. cos.  t , N . cos.  e.',  N . cos  . s";  les  équations  (/«) 
du  n°  219 , deviendront  donc,  en  ayant  égard  à la 
force  iY, 

^ = N.coi.t  , 

-j^—Y+N.cos.i', 

~= Z + N.coa.s 

at 

Si  l’on  élimine  entre  ces  cinq  équations  , les 
quatre  inconnues  N , e , é,  é’,  il  restera  une  équa- 
tion différentielle  du  second  ordre  , entre*  .r,  y , z 
et  t : en  la  joignant  aux  deux  équations  de  la  trajec- 
toire , qui  sont  données  dans  chaque  cas  particulier, 
011  aura  autant  d’équations  qu’il  en  faut  pour  dé- 
terminer les  coordonnées  du  mobile  en  fonction 
du  tems. 

a5i.  L’élimination  des  quatre  quantités  N,  e , 
é,  se  fait  immédiatement,  en  ajoutant  les  équa- 
tions (m)  j après  avoir  multiplié  la  première  parr/jr. 
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la  deuxième  par  djr , la  troisième  par  dz  ; ce  qui 
donne,  en  ayant  égard  à l'équation  (2), 

dxdy  + dyd’y  + J**z=XJx+  ydy  + Z(h  . (3) 


équation  indépendante  de  la  force  N et  de  sa  di- 
rection. 

En  observant  que  dxdlx-\-djrd,j-\-dzd%z=.dsd1st 
on  peut  mettre  cette  équation  sous  cette  autre  * 
forme  : 


d,s  „ dx 

dr’—  dï‘ 


+ z 


dz 


et  l’on  en  conclut  , comme  dans  le  n°  aa3 , que 
la  force  accélératrice  du  mobile , décomposée  sui- 
vant la  tangente  à la  trajectoire  , a pour  expression 
le  second  coefficient  différentiel  de  l’arc  s,  consi- 
déré comme  une  fonction  du  tems  ; ensorte  que 
celte  expression  convient  également  au  cas  où  le 
mobile  e^Bkbrc  et  à celui  où  il  est  astreint  à se 
mouvoir  surune  courbe  donnée. 


a52.  Si  la  formule  Xdx-\-  Ydy -\-Zds  est  une 
différentielle  exacte  à trois  variables  x, y , 3,  et  que 
l’on  représente  son  intégrale  par  f{x,j,  2) , on  aura, 
en  iutégrant  l’équation  (3)  , 


dx'+dy'  + dz* 


dl • 


= ‘jf(x,y,z)  + C-, 


00 


C étant  la  constante  arbitraire. 

Au  moyen  des  équations  de  la  trajectoire  , qui 
donnent  deux  de  trois  coordonnées,  en  fonction  de 
la  troisième  , par  exemple,  2 et  j',  en  fonction  de 


» 


<* 


«*  - 


S ** 


* 
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x , on  pourra  toujours  éliminer  z et^ , dans  cette 
équation.  Cela  fait,  on  aura  une  équation  entre  x> 
dx  et  dtf  d'où  l’on  tirera,  en  la  résolvant  par  rap- 
port à dt , une  valeur  de  cette  forme  dl=Fx  . dx; 
il  ne  restera  donc  plus  qu’à  intégrer  la  formule 
Fx.dx , pour  avoir  t en  fonction  de  x,  et  récipro- 
quement x en  fonction  de  t. 

Lors  donc  que  la  formule  Xdx-\-Ydy-\~Zdz 
" sera  une  différentielle  exacte  à trois  variables  , la 
détermination  du  mouvement  d’un  corps  sur  une 
courbe  donnée,  se  réduira  en  définitif  à intégrer 
une  fonction  d’une  seule  variable  ; intégration  qui 
se  rapporte  à la  méthode  des  quadratures. 

Mais  si  l’on  comprend  au  nombre  des  forces 
accélératrices  qui  agissent  sur  le  mobile  , la  résis- 
tance d’un  fluide,  ou  un  frottement,  la  formule 
Xdx  -f-  Ydy  -{-  Zdz  ne  sera  plus  une  différentielle 
exacte;  dans  ce  cas  , il  est  aisé  de  faire  voir  que  la 
solution  du  problème  exige  l’intégratia^p’une  équa- 
tion différentielle  du  premier  ordre  , et,  en  outre, 
çelle  d'une  fonction  d’une  seule  variable  : nous  en 
donnerons  dans  la  suite  un  exemple. 

a53.  Lorsque  l’équation  (4)  a lieu  , on  en  dé- 
duit plusieurs  conséquences  importantes  , relative- 
ment à la  vitesse  du  mobile.  Supposons  d’abord 
X=o,  Y— o, Z— o,  nousaurons  aussi_/(x,/, s)=o, 
et  par  conséquent,  le  carré  de  la  vitesse  égal  à 
la  constante  C.  Il  s'ensuit  donc  qu’un  point  ma- 
tériel qui  se  meut  sur  une  courbe  donnée  , et 
qui  n’est  sollicité  par  aucune  force  accélératrice, 
conserve  la  même  vitesse  pendant  toute  la  durée 
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de  son  mouvement  C’est,  on  effet , ce  qu’on  pou- 
vait prévoir  d’après  le  raisonnement  du  n°  249  > où 
l’on  a vu  que  la  diminution  de  vitesse , en  passant 
d'un  élément  à l’autre  de  la  trajectoire,  n'est  qu’une 
quantité  infiniment  petite  du  second  ordre  ; de 
manière  que,  répétée  une  infinité  de  fois  sur  un 
nombre  infini  d’élémens,  ou  sur  un  arc  d une  lon- 
gueur finie  , il  n’en  peut  jamais  résulter  qu’une 
diminution  infiniment  petite.  Mais  on  ne  doit  pas 
oublier  que  ce  résultat  suppose  la  courbe  conti- 
nue; car,  si  elle  était  formée  par  un  assemblage  de 
droites  et  de  portions  de  lignes  courbes  , qui  fissent 
des  angles  finis  à leurs  points  de  jonction,  le  mo- 
bile éprouverait  une  perte  de  vitesse,  en  chacun  de 
ces  points,  qui  serait  proportionnelle  au  carré  du 
sinus  de  la  moitié  de  l’angle  de  Contingence. 

La  vitesse  v étant  constante  , en  intégrant  l'équa- 
tion ds—vdt,  on  aura  s =vt.  La  variable  s désigne 
ici  la  longueur  de  l’arc  parcouru  dans  le  teins  t ; 
ainsi  , les  espaces  parcourus  sur  la  courbe  , en  tems 
égaux , sont  égaux , et  la  vitesse  de  ce  mouvement 
curviligne  et  uniforme,  est  égale  à l’espace  parcouru 
dans  l’unité  de  temps,  comme  dans  le  mouvement 
rectiligne  de  la  même  espèce. 

254-  Si  les  forces  X,  Y,  Z ne  sont  pas  nulles  , 
la  vitesse  du  mobile  n’est  plus  constante , mais  elle 
est  indépendante  de  la  courbe  qu’il  est  forcé  de 
décrire.  En  effet , en  désignant  par  u la  vitesse  cor- 
respondante aux  coordonnées  x,y)z)  et  par  Xy 
celle  qui  répond  aux  coordonnées  a i b,  c , on  con- 
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dut  de  l’équation  (4) , ‘celle-ci  : 

v'  — A'  — af(x,y,  z ) — a f(a,  b,  c)  ; 

qui  nous  fait  voir  que  l’augmentation  du  carré  de 
la  vitesse,  en  passant  d’un  point  à un  autre  de  la 
trajectoire,  ne  dépend  que  des  coordonnées  de  ces 
points  et  de  la  forme  de  la  fonction  indiquée  par  f y 
et  nullement  de  la  forme  de  cette  courbe.  Ce  théo- 
rème est  le  même  que  nous  avons  déjà  démontré 
(n°  224)  à l’égard  d’uu  point  matériel  libre. 

On  voit  aussi,  d’après  cette  équation,  que  si  plu- 
sieurs corps , soumis  aux  mêmes  forces  accéléra- 
trices, partent  du  point  dont  les  coordonnées  sout 
a , b,  c,  avec  la  vitesse  A , et  se  meuvent  sur  des 
courbes  différentes,  ils  auront  tous  la  même  vitesse 
quand  ils  atteindront  la  surlace  qui  a pour  équation 

B étant  une  constante  donnée  : cette  vitesse  sera 
égale  à \J  A*  -f-  2 B — 2/  (a,  b,  c). 

Supposons,  par  exemple,  que  la  seule  force  qui 
agit  sur  tous  ces  corps,  soit  la  pesanteur  que  nous 
désignerons  par  g ; prenons  l’axe  a vertical,  et  dirigé 
dans  le  sens  de  cette  force;  nous  aurons  Z=g  y 
X=o,  V—o\  par  conséquent  f{x,y  y z)  , qui  re- 
présente l’intégrale  de  Xdæ  -f-  Y dy  ZJz  , sera 

égale  dans  ce  cas  particulier  à gz  , et  la  surface  cor- 
respondante à l’équation  J'(jc,y,z)  = B,  sera  un 
plan  horizontal.  Il  en  faut  donc  conclure  que  si  un 
nombre  quelconque  de  corps  pesans  glissent  sur 
des  coui-bes  différentes  , et  partent  d’uu  même  point 
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avec  la  même  vitesse , ils  auront  encore  des  vitesses 
égalés , quand  ils  atteindront  un  plan  horizontal  don- 
né; résultat  qui  est  une  extension  de  celui  du  n°  iga. 

a55.  Occupons-nous  maintenant  de  déterminer 
la  pression  que  le  mobile  exerce  sur  chaque  point 
de  sa  trajectoire.  Pour  cela , il  faut  d’abord  trouver 
les  deux  forces  que  nous  avons  appelées  P et  Q , 
dans  lé  n°  249,  et  en  prendre  ensuite  la  résultante. 
Dans  chaque  cas  particulier,  il  sera  aisé  de  déter- 
miner la  force  P et  sa  direction  : les  forces  X,  Y 
et  Z étant  données , on  commencera  d’abord  par  en 
prendre  la  résultante;  parla  direction  de  cette  force 
et  par  la  tangente  à la  trajectoire,  au  point  que  l’on 
considère,  on  mènera  un  plan,  dans  lequel  on  dé- 
composera cette  résultante  en  deux  forces  , l’une 
dirigée  suivant  la  tangente  , l’autre  perpendiculaire 
à cette  ligne  : cette  dernière  composante  flfcra  la 
force  P.  Quant  à la  force  Q , nous  savons  qu’elle 
imprime  à chaque  instant,  au  mobile  , la  vitesse 
infiniment  petite  v.sin.a)  : or,  une  force  accélé- 
ratrice a jfcur  mesure  l’élément  de  vitesse  qu’elle 
produit,  divisé  par  l’élément  du  tems  (n°  198)  ; on 

aura  donc  Q = v'  , ou  bien  Q = ~ , en  obser- 

vant que  l’arc  infiniment  petit  a> , peut  être  pris  à 
la  place  de  son  sinus.  Mais  on  démontre  dans  le 
calcul  différentiel,  et  nous  avons  déjà  eu  occasion 
de  faire  voir  (n°  i54) , que  l’angle  de  contingence, 
en  un  point  quelconque,  est  égal  à l’élément  de  la 
courbe  divisé  par  son  rayon  de  courbure  au  meme 

point  ; on  a donc,  en  appelant  y ce  rayon,  — , 
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et  par  conséquent  Q — ^••^-,ou,cequiestlamème 
chose. 


à cause  que  la  vitesse  v est  égale  à 

Cette  partie  de  la  pression,  qui  est  due  à la  vitesse 
dont  le  mobile  est  animé , est  ce  qu’on  appelle  la 
force  centrifuge . On  voit  que  l’intensité  de  cette 
force  est  en  raison  directe  du  carré  de  la  vitesse 
et  inverse  du  rayon  de  courbure  de  la  trajectoire» 
Sa  direction  , au  point  quelconque  m ( fig.  5g  ) , 
coïncide  avec  la  normale  comprise  dans  le  plan 
osculateur,  savoir,  avec  la  partie  mp  de  cette  droite 
qui  tombe  hors  de  la  concavité  de  la  courbe;  en 
sorte  que  cette  force  est  dirigée  de  manière  qu’elle 
tendra  éloigner  le  mobile  du  centre  de  courbure. 
En  effet,  cette  direction  doit  être  celle  de  la  vitesse 
v.  sin.e»,  que  la  force  Q est  censée  imprimer  air 
mobile , quand  il  arrive  au  point  m,  et  l’on  a vu  , 
dans  le  n°  a^9  > que  cette  composante  «le  la  vitesse 
v est  dirigée  suivant  la  droite  mp. 

Les  deux  forces  P et  Q étant  ainsi  connues  , en 
grandeur  et  en  direction  , on  achèvera  de  trouver 
la  pression  totale  , en  prenant  leur  résultante  par 
la  règle  du  parallélogramme  des  forces. 

256.  Lorsque  la  trajectoire  est  une  courbe  plane, 
etque  toutes  les  forces  qui  agissent  sur  le  mobile,  sont 
comprises  dans  son  plan, les  deux  forces  PciQ  sont 
dirigées  suivant  la  même  droite , et  la  pression  est 
égale  h leur  somme  ou  à leur  différence,  selon  quià: 
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rcs  deux  forces  agissent  dans  le  même  sens  ou  en 
sens  contraires.  Dans  ce  cas,  appelons  B,  la  résul- 
tante des  forces  appliquées  aù  mobile,  et  0,  l’angle 
aigu  ou  obtus  que  sa  direction  fait  avec  la  partie  de 
la  normale  au  point  m , qui  tombe  dans  la  concavité 
de  la  courbe,  savoir,  avec  la  droite  mp;  nous  aurons 
.ft.cos.0,  pour  la  valeur  de  P,  et  la  pression  en  ce 
point  sera  égale,  abstraction  faite  du  signe,  à 
v* 

jR.  COS.  d ; 

y 

* 

de  plus,  cette  force  s’exercera  suivant  m/>,  comme 
la  force  centrifuge,  ou  en  sens  contraire,  suivantmp', 
selon  que  cette  quautité  sera  positive  ou  négative. 

357.  La  force  N>  qui  entre  dans  les  équations  géné- 
rales du  mouvement,  est  maintenant  connue  en  gran- 
deur et  en  direction,  puisqu’elle  est  égale  et  contraire 
à la  pression  que  nous  venons  de  déterminer;  ce-  * 
pendant  il  est  bon  de  montrer  qu’on  peut  aussi  dé- 
duire de  ces  équations  même,  la  grandeur  et  la  di- 
rection de  cette  force  ; mais,  pour  ne  pas  compliquer 
la  question , nous  nous  bornerons  au  cas  du  n*  pré- 
cédent, où  la  trajectoire  est  plane,  et  où  les  forces 
appliquées  au  mobile  sont  toutes  dirigées  dans  son 
plan. 

En  prenant  ce  plan  pour  celui  des  x,y,  nous  au- 
rons z— o,  Z— o,  é"=ioo*,  et  les  cinq  équations 
du  n*  a5o,  se  réduiront  à quatre,  savoir  : 

COS*.  I + COS*,  / = 1 , ~.COS.S  -f-  J.  COS./  =S  o, 

^7  — X + A'.cos.f,  jj^~  l'+V.cos./. 
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11  s’agit  doue  de  tirer  de  ces  équations  la  valeur  de  Nt 
qui  doit  être  essentiellement  positive  ( n°  10),  et 
les  valeurs  des  angles  t et  £',qui  déterminent  la  di- 
rection de  cette  force  par  rapport  aux  axes  des  x et 
desj\  Or,  les  deux  premières  donnent  d’abord 


cos.  £ = m 


dy 

d *•* 


r d.V  . 

co,.£ 


les  signes  supérieurs  doivent  être  pris  ensemble,  et 
lfes  signes  inférieurs  aussi  eusemble  ; la  condition 
de  N positive  fera  connaître,  comme  on  va  le  voir, 
dans  quels  cas  on  doit  prendre  les  uns  ou  lesautres. 

En  substituant  ces  valeurs  de  cos.e  et  cos.  /,  dans 
les  deux  autres  équations,  il  vient 


dr  <A> 1 


-y— n — 
dl>  ~y  + 


Afin  d’éliminer  la  différentielle  du  tems  qui  est  pris, 
dans  ces  équations,  pour  la  variable  indépendante, 
je  les  ajoute  ensemble,  après  avoir  multiplié  la  pre- 
mière par  ~ et  la  seconde  par  — ~ , ce  qui  donna 


&+Y  ——  X &• 
~ ds‘ dr  d*'  dr^  ds  di’ 


mais,  d’après  les  formules  connues,  on  a 


, dy  , d’x 

dx-dr-dy-lr 


d’ailleurs,  on  a aussi 


v.  au  moyen  de  quoi. 
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la  valeur  de  de  N devient 


dx 

ds’’ 


(") 


le  signe  supérieur  correspond  toujours  aux  signes 
supérieurs  des  valeurs  de  cos . e et  cos . ê',  et  l'infé- 
rieur, aux  signes  inférieurs. 

Lorsque  la  vitesse  v sera  connue  en  fonction  de  x 
et  y,  et  que  les  forces  A'  et  U seront  données,  ainsi 
•que  l’équation  de  la  trajectoire,  on  pourra  calculer, 
pour  chaque  point  de  celte  courbe,  la  valeur  numé- 
rique du  second  membre  de  cette  équation  ; en  dési- 
gnant cette  valeur,  positive  ou  négative,  par  A , on 
aurar ±N—A  ; et  comme  N doit  être  une  quantité 
positive,  il  faudra  prendre  le  signe  supérieur  quand 
A sera  positive,  et  l’inférieur  dans  le  cas  contraire: 

on  aura  donc,  daus  le  premier  cas,  cos  . £ = 

ds 

et  cos.  t'—  — — , et  dans  le  second,  cos. 6= — ^ 

ds  7 ds 

et  cos.é'=+  jj.  Les  valeurs  et  les  signes  de  cos.e 

■et  cos.é'  étant  entièrement  déterminés,  on  connaî- 
tra les  angles  t et  t' , aigus  ou  obtus,  qui  répon- 
dent à ces  cosinus;  et  d’après  ces  angles,  ou  cons- 
truira la  droite  suivant  laquelle  la  force  N est  diri- 
gée. Ainsi,  l’on  voit  comment  on  peut  déterminer 
complètement,  par  le  calcul,  la  grandeur  et  la  di- 
rection de  cette  force. 


a 58.  Il  nous  reste  à vérifier  que  la  force  N,  doter- 
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mince  de  cette  manière , se  trouvera  égale  et  con- 
traire en  chaque  point  de  la  trajectoire,  à la  pression 
trouvée  dans  le  n°  a56.  On  y parvient  assez  difficile- 
ment, en  conservant  une  direction  quelconque  aux 
axes  des  coordonnées  ; mais  la  question  devient  très- 
simple,  en  prenant  pour  ces  axes,  la  tangente  et  la 
normale  au  point  que  l’on  considère.  Je  placerai  donc 
l’origine  au  point  m ; je  prendrai  pour  axe  des  y posi- 
tives, la  partie  mp'  de  la  normale,  qui  tombe  dans  la 
concavité  de  la  courbe,  et  pour  axe  des  x positives,  la 

tangente  tnt.  Alors,  j’aurai  au  point  m , ^ = o et  — 
= i ; par  conséquent 

coi.f  = o , cos.*'  = “ i ; 

d’où  il  suit  déjà  que  la  direction  de  la  force  N coïn- 
• eide  avec  la  droite  mp',  ou  avec  son  prolongement  mp  : 
avec  mp',  quand  on  aura  cos.  , et  avec  mp, 

quand  on  aura  cos.  e'= — i.  D’ailleurs,  y étant  le 
rayon  de  courbure  en  un  point  quelconque,  on  a, 
d’après  les  formules  connues , 


et  comme  ce  rayon  doit  être  une  quantité  positive, 
on  prendra  le  signe  -f*  ou  le  signe  — , selon 

d ^ 

que  la  quantité  — sera  positive  ou  négative  ; or, 

en  ayant  égard  à la  direction  actuelle  des  axes  des 
coordonnées,  il  est  aisé  de  voir  que  la  valeur  de 

Cctle 
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celle  quantité  est  positive  au  point  m ; on  prendra 
doue  le  signe +,  et  à cause  de  ibc* dj*  2=:  ds  , 
on  aura 

dx.d.& 

1 dx 

y ds* 

Enfin  la  quantité  i?.cos.8  représente,  dans  le  n*  a56, 
la  force  qui  agit  sur  le  mobile  , décomposée  suivant 
la  droite  mp  ; cette  droite  étant  devenue  l'axe  des  r, 
il  s’ensuit  donc  Ii.  cos.  8= Y kf  ainsi,  toute  réduction 
faite,  l’équation  (n)  prend  cette  forme: 


± Ar  = — — - -pii. cos. 8. 

y 

La  valeur  de  N sera  donc  égale,  en  faisant  abstrac- 
tion  du  signe,  à la  quantité  — — R. cos. 8.  De  plus, 

on  devra  prendre  le  signe-f-ou  le  signe— ^-devant  N , 
selon  que  cette  quantité  sera  négative  ou  positive, 
afin  que  N soit  toujours  positive  ; donc,  à cause 
que  les  signes  supérieurs  se  correspondent,  ainsi 
que  les  signes  inférieurs,  devant  N et  devant  la 
valeur  de  cos.e',  il  s’ensuit  que  la  direction  de  la 
force  N coïncidera  avec  la  droite  mp  ou  avec  k 

droite  mp , selon  que  cette  quantité  — R.  cos.  8, 

sera  positive  on  négative.  En  rapprochant  ce  résultat 
de  celui  du  n*  256,  on  voit  que  dans  tous  les  cas  la 
force  J\  sera  égale  et  contraire  à la  pression. 


§.  II.  Examen  de  la  force  centrifuge  dans  le  cercle. 
a5g.  Huyghens  et  les  premiers  géomètres  qui  ont 
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donné  la  mesure  de  la  force  centrifuge,  l’ont  dé- 
duite de  la  considération  du  mouvement  circulaire  ; 
comme  cette  manière  d’y  parvenir  a surtout  l’avan- 
tage de  donner  une  idée  précise  de  cette  force,  nous  < 
allons  la  présenter  ici  en  peu  de  mots. 

Représentons  - nous  donc  un  point  matériel  m 
( fig.  60)  attaché  à un  point  fixe  C , par  un  fil  inex- 
tensible Cm  : supposons  qu’on  lui  imprime  une  vi- 
tesse quelconque,  dans  une  direction  perpendicu- 
laire à la  longueur  du  fil;  et,  pour  simplifier,  sup- 
posons aussi  qu’aucune  force  accélératrice  n’agisse 
sur  le  mobile.  Ce  point  matériel  va  décrire  un  cercle 
AmB , dont  le  centre  et  le  rayon  seront  le  point  fixe 
et  la  longueur  du  fil.  Pendant  le  mouvement,  le  fil 
qui  retient  le  mobile,  éprouvera , dans  le  sens  de  sa 
longueur,  une  certaine  tension  qui  n’est  autre  chose 
que  la  force  centrifuge.  En  appliquant  au  mobile 
uue  force  égale  à cette  tension,  et  constamment  di- 
rigée vers  le  centre  fixe,  on  pourra  ensuite  faire 
abstraction  du  fil,  et  considérer  le  mobile  comme 
absolument  libre.  C’est  donc  en  vérin  de  cette  force 
centrale  inconnue,  combinée  avec  l’impulsion  pri- 
mitive , que  le  cercle  est  décrit. 

Il  s’ensuit  d’abord  , par  Te  principe  des  aires 
(n“  228),  que  les  secteurs  circulaires,  décrits  par  le 
rayon,  seront  égaux  en  tems  égaux;  ce  qui  exige  que 
les  arcs  de  cercles  parcourus  par  le  mobile , soient 
aussi  égaux  en  tems  égaux.  Le  mouvement  circulaire 
sera  donc  uniforme,  et  si  l’on  appelle  v la  vitesse 
imprimée  au  mobile,  on  auraj=vf;  r étant  l’arc 
parcouru  dans  le  tems  t. 


Digitized  by  Google 


LIVRE  U.  DYNAMIQUE.  587 

Soit /?iQtensité  lie  la  force  centrale;  quelle  que 
soit  cette  force,  on  peut  la  regarder  comme  cons- 
tante en  grandeur  et  en  direction,  peudant  un  inter- 
valle de  tems  inlinimenl  petit;  ainsi  pendant  que  le 
mobile  parcourt  un  arc  de  cercle  iuliuiinent  petit , 
tel  que  mm' , la  force^'est  censée  parallèle  au  rayon 
Cm  qui  aboutit  à l’origine  de  cet  arc  ; d’où  nous  con» 
cluous  que  si  la  force  centrale  agissait  seule  sur  le 
mobile  , dans  cet  intervalle  de  temps,  elle  lui  fe- 
rait parcourir  une  droite  égale  à la  projection  da 
l’arc  mm  sur  ce  rayou,  c’est-à-dire,  égale  au  sinus 
verse  mn  de  cet  arc  (n°  216).  Or,  toute  force  accé- 
lératrice constante  a pour  mesure  la  vitesse  qu’elle 
imprime  au  mobile  dans  l’unité  de  tems,  laquelle 
vitesse  est  égale  au  double  de  l’espace  qu’elle  lui  fait 
parcourir,  dans  un  tems  quelconque,  divisé  par  le 
carré  de  ce  tems  ; la  force  y est  donc  égale  au  double 
du  sinus  verse  mn  divisé  par  le  carré  du  tems  infini- 
ment petit,  employé  à décrire  l’arc  mni ; mais  le  si- 
nus verse  d’un  arc  infiniment  petit  est  égal  au  carré 
de  cet  arc,  divisé  par  le  diamètre,  parce  qu’on  peut 
alors  prendre  l’arc  à la  place  de  la  corde  ; donc  la 
force  centrale  sera  égale  au  carré  du  rapport  de  l’arc 
mm'  au  tems  employé  à le  décrire,  divisé  par  le 
rayon  Cm ; et  comme  ce  rapport  est  la  vitesse  v } il 
s’ensuit  qu’en  appelant  r le  rayon,  on  aura 


Cette  valeur  de  f t st  aussi  celle  de  la  force  centri- 
fuge, puisque  cette  force  est  égale  et  contraire  à la 

a5. . 


Di 
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force  centrale.' Si  la  force  centrifuge,  dans  le  cercle, 
est  égalé  au  carre  déjà  vitesse,  divisé  par  le  rayon  , 
ou  eu  conclut  immédiatement,  que  dans  une  courbe 
quelconque  elle  aura  pour  mesure  le  carré  de  la 
vitesse,  divisé  par  le  rayon  du  cercle  osculateur  ; 
car  on  peut,  toujours  supposer  que  la  trajectoire  se 
confond  en  chaque  point  dans  nue  étendue  infini- 
ment petite,  avec  son  cercle  osculateuren  ce  point; 
de  sorte  qu’à  chaque  instant , et  pendant  un  intervalle 
de  tems  infiniment  petit,  le  mobile  peut  être  censé 
se  mouvoir  eirculairement  autour  du  centre  de  cour- 
bure, et  avoir,  par  conséquent,  la  force  centrifuge 
qui  convient  à ce  mouvement  circulaire. 

i 4 * • ; 

26a.  Pour  comparer  la  force  centrifuge  dans  le 
cercle,  à la  pesanteur,  supposons  que  la  vitesse  im- 
primée au  mobile  , soit  la  vitesse  duc  à la  hau- 
teur h ; de  sorte  qu’on  ait  v*=,2gli-j  g étant  la  gravité 
£11°  iSq).  Substituant  cettfc  valeur  dans  celle  dejQ.oq 
en  conclura 

/ _ aê 
S r ' 

• * *, 1 > * » • • « • • 

la  force  centrifuge  est  donc  à la  pesanteur,  comme 
Iff  double  de  la  hauteur  qui  correspond  à la  vitesse 
$lu  mobile,  est  au  rayon  du  cercle  qu’il  décrit. 

Si  l’on  a,  daus  umeas  particulier,  2 /»=/•,  la  force 
centrifuge  sera  égale  à la  pesanteur,  et  le  fil  attaché 
au  point  fixe  sera  tendu  par  la  'force  centrifuge  qui 
agit  sur  tous  les  points  du  mobile,  comme  il  le  se- 
rait par  le  poids  même  de  ce  corps.  Cela  suppose  , 
cependant,  que  le  mobile  est  regardé  compte  uu 
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point  matériel,  ou  mieux,  comme  un  corps  dont  les 
dimensions  sont  très-petites  et  peuvent  être  négli- 
gées, par  rapport  à sa  distance  au  point  fixe;  car, 
sans  cette  condition , la  force  centrifuge  ne  serait  pas 

la  même  et  égale  à la  pesanteur,  dans  toute  l’étendue 

r 

du  mobile.  Dans  cette  hypothèse,  la  valeur  de  — 

^ S 

exprimera  en  général  le  rapport  de  la  tension  que  le 

iil  éprouve,  au  poids  du  corps  qui  tourne  à son  ex- 
trémité. 

261.  Si  l’on  désigne  par  T le  tems  que  le  mobile 
emploie  à parcourir  la  circonférence  entière  du 
cercle , et  par  le  rapport  de  la  circonférence  au 
diamètre  , on  aura 

2 *r 

substituant  cette  valeur  dans  celle  de f}  il  vient 
r _ 4*'r  . 1 

J pu  “ 

la  force  centrifuge  est  donc  en  raison  directe  du 
rayon  et  inverse  du  carré  du  tems  employé  à par- 
courir la  circonférence. 

2G2.  Lorsqu’un  corps  solide  tourne  autour  d’un 
axe  fixe,  tous  ses  points  décrivent,  dans  le  même 
tems, 'des  cercles  dont  les  plans  sont  perpendicu- 
laires à l’axe,  qui  ont  leurs  centres  dans  cet  axe,  et 
pour  rayons,  les  perpendiculaires  abaissées  de  chaque 
point  sur  ce  même  axe;  par  conséquent  les  forces-  < 

centrifuges  de  ces  difl’érens  points  sont  entre  elles 
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comme  ces  perpendiculaires.  Ainsi,  pai*exemple,' 
la  force  centrifuge  des  corps  placés  à la  surface  de 
la  terre , et  qui  tournent  avec  elle  autour  de  sou  axe 
de  rotation,  est  proportionnelle  aux  rayons  des  parai - 
l'elcx  qu’ils  décrivent  ; et  de  plus  cette  force  est  diri- 
gée, en  chaque  lieu  de  la  terre,  suivant  le  prolon- 
gement du  rayon  du  parallèle  qui  aboutit  en  ce  lieu.’ 
La  force  qui  précipite  les  corps  vers  la  terre,  et 
que  nous  appelons  pesanteur , est  due  principalement 
à l’attraction  du  sphéroïde  terrestre  sur  ces  corps; 
mais  quelle  qu’en  soit  la  cause , il  est  toujours  cer- 
tain que  la  force  centrifuge  diminue  cette  tendance 
des  corps  pesans;  de  manière  qu’excepté  aux  pôles 
où  la  force  centrifuge  est  nulle,  la  pesanteur  est  par- 
tout moindre  que  si  la  terre  n’avait  pas  de  mouve- 
ment de  rotation.  A l’équateur,  la  force  centrifuge 
^ et  la  pesanteur  sont  dirigées  suivant  la  verticale,  en 

sens  contraire  l’une  de  l’autre  ; la  pesanteur  y est 
donc  égale  à l’excès  de  l’attraction  de  la  terre  sur  la 
force  centrifuge  ; par  conséquent  on  a , d’après  le  n° 
précédent. 


g étant  la  pesanteur,  G l’attraction  terrestre,  ou  la 
pesanteur  qui  aurait  lieu  si  la  terre  était  immobile, 
rie  rayon  de  l’équateur,  et  T le  tems  de  la  rotation 
de  la  terre. 

a63.  Pour  convertir  en  nombre,  la  valeur  de  la 
‘force  centrifuge,  il  faut  connaître  les  valeurs  de  ti", r 
et  T.  Or,  on  a 7r=3,i4i5g26;  le  rayon  de  l’équa- 


Digitized  by  Google 


LIVRE  II.  DYNAMIQUE.  5g  » 

leur  est  de  6376466  mètres;  la  rotation  de  la  terre 
s’achève  dans  un  intervalle  de  tems,  un  peu  plus 
petit  qu’un  jour,  et  dont  la  longueur  exacte  est  de 
01,99727  ; pour  l’exprimer  en  secondes , il  faut  la 
multiplier  par  86400  qui  est  le  nombre  de  secondes , 
compris  dans  un  jour;  ce  qui  donne  T—  86164  se- 
condes. Si  l'on  substitue  ces  nombres  à la  place  de-7r, 
ret  7’,  dans  l’expression  de  la  force  centrifuge,  on 
trouve,  pour  résultat,  o,o33g.  Ce  nombre  abstrait 
exprime  le  rapport  de  la  force  centrifuge  à l’équa- 
teur, à .une  certaine  force  prise  pour  unité. 

On  doit  se  rappeler,  à cette  occasion , que  l’ex- 
pression des  forces  accélératrices  suppose  que  l’on 
prend  pour  unité,  la  force  accélératrice  constante 
qui  produirait,  dans  l'unité  de  tems,  une  vitesse 
égale  à l’unité  linéaire  (n°  198);  le  nombre  o,o35g 
exprime  donc  le  rapport  de  la  force  centrifuge  que 
nous  considérons , à la  force  accélératrice  constante 
qui  produirait,  dans  une  seconde  de  tems,  une  vi- 
tesse égale  à.  un  mètre.  Comparée  à la  même  force  , 
l’intensité  de  la  pesanteur  à l’équateur  est  exprimée 
par  le  nombre  9,78  ; car,  l’observation  a appris  qu’en 
cet  endroit  de  la  terre,  les  corps  graves  acquièrent 
une  vitesse  de  9,78  mètres,  pendant  la  première  se- 
conde de  leur  chute  dans  le  vide  ; et  nous  savons  que 
les  forces  accélératrices  constantes  sont  entre  elles 
comme  les  vitesses  qu’ellesproduiseutentems  égaux. 
Ainsi,lc6  nombres  o,o55g  et  9,78  sont  les  rapports  de 
la  force  centrifuge  et  de  la  pesanteur,  à la  même 
force;  donc,  eu  divisant  l’un  par  l’autre , ou  aura  le 
rapport  de  ces  deux  forces  cuire  elles.  On  trouve  do 
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cette  manière , que  la  pesanteur  est  égale  à environ 
288  fois  la  force  centrifuge  ; d’où  il  suit  que  celle-ci 
n’est  qu’environ  la  28gm<"  partie  de  la  gravité  qui  au- 
rait lieu  sans  le  mouvement  de  la  terre;  c’est-à-dire, 
que  l’on  a 

_ » r 

* ?’* 

Si  le  mouvement  de  rotation  de  la  terre  devenait 
plus  rapide,  le  tems  T diminuerait,  et  laforcecen- 
trifuge  différerait  moins  de  là  gravité  G.  En  obser- 
vant que  28g  est  le  carré  de  17,  on  voit  qu’il  suffirait 
que  le  mouvement  de  la  terre,  autour  de  son  axe, 
devînt  17  fois  aussi  rapide  qu’il  l’est  réellement, 
pour  que  la  force  centrifuge  et  la  force  G fussent 
égales.  Alors  la  pesanteur  serait  nulle  à l’équatenr,  et 
les  corps,  abandonnés  à eux-mêmes,  s’y  tiendraient 
çn  équilibre. 

264.  La  force  centrifuge  diminue  la  pesanteur 
dans  tous  les  points  de  la  surface  de  la  terre,  mais 
d’une  quantité  plus  petite  qu’à  l’équateur,  pour  deux 
raisons  : parce  que  cette  force  décroît  en  allant  de 
l’équateur  aux  pôles,  et  parce  que  l’angle  qu’elle  fait 
avec  la  verticale  augmente.  Si  la  variation  de  la  pe- 
santeur était  uniquement  l’effet  de  la  force  centri- 
fuge, il  serait  très-facile  d’en  déterminer  la  loi  ; et, 
dans  ce  cas,  l’excès  de  la  pesanteur  au  pôle  sur  la 
pesanteur  à l’équateur,  serait  égal,  d'après  le  calcul 
qu’on  Aient  de  faire,  à environ  un  28ç)me  de  la  pe- 
santeur moyenne.  Mais  la  terre  étant  un  sphéroïde 
aplati  vers  les  pôles , son  attraction  sur  les  corps 
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placés  à sa  surface,  est  aussi  une  force  variable , dont 
l'intensité  décroit  en  allant  du  pôle  à l’équateur  ; la 
variation  de  pesanteur  que  l’on  observe  , est  due  à la 
fois  à ce  tjécroissement  et  à la  farce  centrifuge  ; et 
c’est  pour  cela  que  la  diminution  totale,  du  pôle  à 

l’équateur,  surpasse  et  s'élève  à environ  de 
la  pesanteur  moyenne  (n0  ig4). 

§.  III.  Oscillations  du  Pendule  simple . 


265.  En  général,  un  pendule  est  un  appareil  com- 
posé d’un  corps  solide,  suspendu  à l’extrémité  d’un 
fil  qu’on  regarde  comme  iuextensible  et  inflexible; 
ce  fil  est  attaché  fixement  par  son  autre  extrémité  à 
un  axe  horizontal,  assujéti  de  manière  qu’il  puisse 
tourner  librement,  et  que  tout  autre  mouvement 
soit  impossible.  Quand  la  verticale  menée  par  le 
centre  de  gravité  du  corps  entier,  le  fil  compris, 
rencontre  l’axé  de  rotation,  le  pendule  est  en  équi- 
libre ; si  011  l’écarte  de  cette  position , et  qu’on  l’aban- 
donne ensuite  à l’action  de  la  pesanteur,  il  fait,  de 
part  et  d’autre  de  la  verticale,  une  suite  indéfinie 
d’oscillations,  dont  les  durées  sont  égales  et  servent 
à la  mesure  du  tems.  Mais  pour  comparer  plus  faci- 
lement entre  elles  les  durées  des  oscillations  de  dif- 
férens  pendules  , les  géomètres  ont  imaginé  un 
pendule  idéal,  qu’on  appelle  le  pendule  simple:  il 
Consiste  en  un  point  matériel  pesant,  suspendu  à 
l’extrémité  d’un  fil  dénué  de  pesanteur,  inflexible, 
inextensible,  et  attaché  par  son  autre  extrémité  à un 
point  fixe.  Ce  sont  les  oscillations  de  ce  point  maté- 
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riel  que  nous  allons  considérer  : dans  la  suite  , nous 
ferons  voir  comment  on  détermine,  pour  chaque 
pendule  composé,  la  longueur  du  pendule  simple  , 
qui  fait  ses  oscillalioas  dans  le  même  tems  que  le 
premier. 

266.  Avant  d'entrer  en  matière,  il  convient  d’ex- 
poser plusieurs  propriétés  générales  du  mouvement 
d’un  point  matériel  pesant,  sur  une  courbe  de  forme 
quelconque. 

Lorsqu’un  corps  pesant  se  meut  sur  une  courbe 
donnée  CBC'  (fig.  61),  sa  vitesse  v , en  un  point 
quelconque  m de  sa  trajectoire,  est  déterminée  par 
celte  équation  (n*  a54)  : 

«/»=  A*  -f-  2J3, 

» 

dans  laquelle  A représente  la  vitesse  du  mobile  au 
point  de  départ  que  je  suppose  être  le  point  C ; g dé- 
signe la  pesanteur,  et  z l’ordonnée  verticale  du  point 
m,  comptée  à partir  du  point  C,et  dirigée  dans  le  sens 
de  la  pesauteur.  Si  l’on  suppose  Ja  courbe  composée  de 
deux  branches  DC  zK.BC , qui  se  joignent  au  point  B , 
et  dont  la  tangente  commune  en  ce  point  9 est  une 
droite  horizontale  : l’ordonnée  z et  la  vitesse  v aug- 
menteront pendant  que  le  mobile  parcourra  la 
branche  descendante  BC ; ces  deux  quantités  attein- 
dront leur  maximum  au  point  le  plus  bas;  parvenu  en 
ce  point,  le  mobile  continuera  de  se  mouvoir  au-delà, 
sur  la  branche  ascendante  BC,  en  vertu  de  6a  vitesse 
acquise  ; mais  pendant  qu’il  s’élèvera  sur  cette  ligne, 
l'ordonnée  * et  la  vitesse  v diminueront , et  celte  di- 
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minulion  progressive  se  fera  de  manière  que  si  l’on 
mène  un  plan  horizontal  quelconque , qui  coupe  les 
deux  branches  de  la  courbe  en  m et  rri , la  vitesse 
du  mobile  sera  la  même  aux  deux  points  d'inter- 
section. 

Il  est  évident  que  le  mobile  doit  continuer  de  s’é- 
lever jusqu’à  ce  que  sa  Vitesse  soit  devenue  égale  à 
zéro  ; en  Supposant  donc  que  la  vitesse  initiale  A 
soit  nulle,  le  mobile  remontera  jusqu’à  ce  qu’il  se 
trouve  dans  le  plan  horizontal , mené  par  son  point 
de  départ  C , ct<p»i  coupe  la  branche  ascendante  au 
point  O',  arrivé  en  ce  pOint,  il  commencera  à re- 
descendre sur  la  branche  SC' , puis  il  s’élèvera  sur 
la  branche  SC,  jusqu’à  ce  rpi’il  soit  revenu  à son 
premier  point  de  départ,  avec  nue  vitesse  nulle.  Le 
mobile  fora  ainsi  nne  suite  indéfinie  d’oscillations 
semblables  sur  la  Cout4»e  donnée.  Comme  chacun 
des  élémens  de  cétte courbe  est  décrit  avec  la  même 
vitesse,  soit  qne  le  mobile  monte,  soit  qu’il  des- 
cende, il  s’ensuit  que  le  tems  de  l'ascension,  par 
Tune  des  deux  branches,  sera  égal  au  tems  de  la 
èbute , par  la  même  branche  ; le  mobile  emploiera 
donc  le  même  tems  à revenir  dti  point  G au  point  C, 
qu’à  aller  du  point  C an  point  G;  par  conséquent 
le  tems  de  la  seconde  oscillation  sera  le  même  que 
Celui  de  la  première,  et  toutes  les  osciWatians  se  fe- 
ront dans  des  tems  égaux. 

Quand  la  vitesse  initiale  A ne  sera  pas  nulle,  le 
corps , en  montant  sur  la  seconde  branche  de  la  tra- 
jectoire, s’élèvera  au-dessus  du  plan  horjzontal  , 
mené  par  sou  point  de  départ.  Alors , si  la  trajcc- 
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toire  est  «ne  courbe  fermée , il  pourra  arriver  deux 
cas  : ou  la  vitesse  du  mobile  sera  nulle  , avant  qu’il 
ait  atteint  le  point  R’  où  la  tangente  redevient  hori- 
zontale, et  que  j'appellerai  le  sommet  de  la  courbe 
donnée  ; ou  bien  il  atteindra  ce  point  sans  avoir  en- 
core perdu  toute  sa  vitesse.  Dans  le  premier  cas , le 
mobile  redescendra  sur  la  branche  BC',  remontera 
sur  la  branche  BC,  et  oscillera,  comme  précédem- 
ment , de  part  et  d’autre  du  point  le  plus  bas  B.  Les 
oscillations  seront  isochrones  (*)  à partir  de  la  se- 
conde, et  seulemeut,  la  durée  de  la  première  sera 
plus  courte  que  celle  des  autres.  Dans  le  second  cas, 
le  mobile  continuera  son  mouvement  au-delà  du, 
sommet  B'  ; il  redescendra  par  la  branche  B’ CB , et 
au  lieu  d’osciller,  il  parcourra  un  nombre  indéfini  de 
fois  et  dans  des  intervalles  de  tems  égaux,  la  circon- 
férence entière  de  la  courbe  donnée. 

Ces  propriétés  du  mouvement  d’un  corps  pesant, 
sur  une  courbe  donnée , sont  indépendantes  de  la 
nature  de  cette  courbe , qui  peut  être  plane  ou  à 
double  courbure  : elles  supposent  seulement  que  la 
trajectoire  est  une  courbe  continue  ; car,  si  l’angle 
de  deux  tangentes  consécutives , en  un  ou  plusieurs 
endroits  de  la  courbe , était  un  angle  fini,  il  y aurait 
une  perte  de  vitesse  sur  chacun  de  ces  points , et  le 
mouvement  du  corps  finirait,  à la  longue,  par  s’ar- 
rêter, ou  du  moins  par  devenir  insensible. 

267.  Le  tems  que  le  mobile  emploie  à faire  une 


(*)  On  appelle  ainsi  les  oscillations  qui  se  font  en  tems  égaux. 
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oscillation  entière,  ou  à «décrire  la  circonférence  en- 
tière de  la  tràjecloire,  dépend  de  la  nature  de  cette 
Courbe.  Pour  le  déterminer,  désignons  par  5 l’arc 
Cm  compris  entre  le  point  de  départ  du  mobile  et 
un  point  quelconque  de  cette  courbe;  soit  aussi  t le 

tems  employé  à décrire  cet  arc;  en  mettant  ^ . à la 

t-  1 . •*!  * dt  * ~ 

place  de  t»,  dans  l'équation  du  n°  précédent , et  ré- 
solvant ensuite  cette  équation,  par  rapport  à di,  il 
vient  .1.1 

* * dr=  — * ■ : 

V + a gz 

Lorsque  l’équation  de  la  trajectoire  sera  donnée,  on 
en  tirera  z en  fonction  de  s,  ou  s en  fonction  de  s; 
substituant  donc  l’une  ou  l’autre  de  ces  valeurs  dans 
celle  de  dt , il  ne  restera  plus  qua  intégrer  cette  for- 
mule pour  avoir  le  tems  correspondant  à une  valeur 
quelconque  de  .v  ou  de  3.  11  sera  ensuite  aisé  d’en 
conclure  le  tems  de  l’oscillation  entière,  dans  le  cas 
du  mouvement  oscillatoire;  ou  bien,  dans  l’autre 
cas,  le  tems  employé  à décrire  la  circonférence  de 
la  courbe  donnée. 

I » 

268.  On  peut  observer  que  la  videur  de  t,  en  fonc- 
tion de  l’arc  5,  ne  dépendra,  dans  chaque  cas  parti- 
culier; que  de  la  vitesse  initiale  et  de  la  relation  qui 
sera  donnée  entre  les  ordonnées  verticales  et  les 
arcs  de  la  trajectoire,  ces  ordonnées  et  ces  arcs  étant 
Womptés  du  point  de  départ  du  mobile  : cette  vitesse 
et  cette  relation  restant  les  mêmes,  et  la  trajectoire 
venant  à changer,  lcquation  entre  s et  / ne  chan- 
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géra  pas,  non  plus  que  la  loi  (lu  mouvement  que 
cette  équatiou  exprime.  Supposons  donc  que  la 
courbe  doiuiéfc  soit  à double  courbure  ; de  tous  scs 
points  abaissons  des  perpendiculaires  sur  un  plan 
horizontal,  choisi  arbitrairement,  ce  qui  formera  un 
cylindre  vertical;  imaginons  ensuite  que  l’on  déve- 
loppe ce  cylindre  sur  un  plan  vertical,  de  manière 
que  cliaque  point  de  la  courbe  donnée  conserve  la 
même  hauteur  au-dessus  du  plan  horizontal  : celle 
courbe  se  trouvera  transformée  en  une  courbe  plane, 
dans  laquelle  la  relation  des  arcs  et  des  ordonnées 
verticales,  comptés  d’un  point  quelconque,  sera  la 
même  que  dans  la  courbe  à double  courbure;  la  loi 
du  mouvement  sera  donc  aussi  la  même  sur  les  deux 
courbes  , pourvu  que  la  vitesse  soit  la  même  sur 
l’une  et  sur  l’autre,  au  point  de  départ  du  mobile. 
Réciproquement , le  mouvement  conservera  toutes 
ses  propriétés,  si  l’on  replie  la  trajectoire  plane  sur 
un  cylindre  vertical  quelconque,  sans  changer  les 
hauteurs  des  points  de  cette  courbe,  au-dessus  d'uu 
plan  horizontal. 

269.  Appliquons  maintenant  ces  considérations 
générales  au  mouvement  du  pendule  simple , que 
nous  avons  défini  précédemment. 

Soit  O le  point  de  suspension , OB  la  verticale 
menée  par  ce  point,  QC  la  position  initiale  du  pen- 
dule ; supposons  que  dans  cette  position  on  im- 
prime au  point  matériel  attaché  à l’extrémité  du  fil^ 
une  vitesse  perpendiculaire  à sa  longueur , et  dirigée 
dans  le  plan  vertical  COB  : il  est  évident  que  le 
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pendule , pendant  son  mouvement , ne  sortira  pas  de 
ce  plan  vertical,  et  que  le  poiut  matériel  décrira  un 
cercle  dont  la  longueur  OU  du  fil  et  le  point  O, 
seront  le  rayon  et  le  centre.  Désignons  ce  rayon  par 
a,  et  par  a l’angle  initial  COB-,  soit  a — 8 l’angle 
COm,  qui  répond  à l’arc  Cm,  décrit  dans  le  tems 
quelconque  ou,  ce  qui  est  la  même  chose,  soit  8 
l’angle  variable  mOB , compris  entre  le  pendule  et 
la  verticale,  lequel  angle  deviendra  uégatif,  quand 
le  pendule  aura  dépassé  cette  ligne;  , soit  enfin  h , la 
hauteur  due  à la  vitesse  initiale.  Eo  abaissant  des 
points  C et  m , les  perpendiculaires  CD  et  Cp,  sur 
la  verticale  OB , et  conservant  les  dénominations  des, 
n°s  précédées,  nous  aurons 
f ' ^ 

agh , s = Cm  — a*.  — a$, 
z = l)p-=Qp — OZ>  ==  a . cos . 9 — a.  cos.*; 

la  valeur  de  dt  deviendra  donc 

, adQ 

<*  = - — , ■-  ; -=•=.  r 

p'ag(«-f-o.cos.6  — a.ctw.a) 

et  celle  de  la  vitesse  au  point  m , 


v—  y 0 g(h  + a . cos . fi — a.  cos. 


On  peut  mettre  ces  valeurs  sous  une  autre  forme  , 
en  employant,  au  lieu  de  l’angle  8 , son  sinus  verse  : 
en  le  désignant  par  æ , celui  de  l’angle  « , par  € , on 
aura 
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et  par  conséquent 

— adx  . 

y/ux  — x‘.  y 2g  (h  uC OO.) 

v = l/  ag  (h  + aC  — ax ). 

Le  sinus  verse  x ne  pouvant  jamais  surpasser  le 
nombre  a,  il  s'ensuit  que  si  Tou  a h~{-a€^>  ia , la 
vitesse  v ne  deviendra  jamais  nulle.  Dans  ce  cas,  la 
pendule,  au  lieu  d’osciller,  fera  le  tour  entier  de  la 
circonférence. ‘Le  point  matériel  reprendra  la  même 
vitesse,  toutes  les  fois  qu’il  reviendra  au  même  point 
de  celte  circonférence  , et  son  mouvement  circulaire 
•continuera  indéfiniment.  Mais  si  l’on  a/t-Wi£<2tf,  la 
vitesse  v sera  nulle  au  point  de  la  trajectoire  qui 

répond  à x = le  pendule  oscillera  de  part  et 

d’autre  de  la  verticale  ; et  il  est  intéressant  de  dé- 
terminer, dans  ce  cas,  la  durée  de  chaque  oscilla- 
tion. Cette  détermination  est  surtout  importante  lors- 
qu'on suppose  très-petite  l’amplitude  des  oscillations, 
ce  qui  a effectivement  lieu  dans  tous  les  usages  que 
l’on  fait  du  pendule  ; nous  commencerons  donc  par 
résoudre  la  question  dans  cette  hypothèse. 

270.  Il  est  permis  de  supposer  la  vitesse  initiale 
égale  à zéro;  car  cela  revient  à prendre  pour  origine 
du  mouvement,  le  commencement  d’une  oscilla- 
tion. Nous  aurons  alors  //= o.  De  plus,  les  écarts 
du  pendule,  de  part  et  d’autre  de  la  verticale,  étant 
supposés  très-petits,  il  s’ensuit  que  les  angles  a et  â , 
sont  aussi  très-petits;  eu  négligeant  donc  leurs  qua- 
trièmes 
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4 oi 


COS.  et  = i — — cos . 0 — J — 

2 a 

Ces  valeurs  substituées  dans  celle  de  dt , U vient  * 

V g y/^Zp> 

d’où  l’on  tire,  en  intégrant. 


*-c+v/|arc-(co  *•=;); 

C étant  la  constante  arbitraire.  A l’origine  du  mou- 
veinent,  on  a à la  fois  t = o,  0=a,  ce  qui  donne 
C o;  supprimant  donc  cette  constante,  et  résol- 
vant l’équation  par  rapport  à 0,  on  trouve 

S = *.cos.t  ^ ?* 

Cette  valeur  de  0 renferme  la  loi  du  mouvement 
du  pendule.  On  voit  qu’à  mesure  que  t augmente,  0 
diminue,  et  le  pendule  se  rapproche  de  la  verticale; 
il  coïncide  avec  cette  ligne,  et  l’angle  0 est  nul’ 

quand  t\J~^  est  devenu  égal  étant  la  demi- 

circonférence  pour  le  rayon  égal  à l’unité.  Si  t con- 
tinue d’augmenter,  0 devient  négatif,  et  le  pendule 
passe  de  l’autre  côté  de  la  verticale;  il  s’en  éloigne 

jusqua  ce  que  t\J^  soit  devenu  égal  à « : à cet  ins- 
tant, ou  a0=— a;  c’est  le  plus  grand  écart  du  pen- 
*•  *6 
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tlule  ; car  si  t augmente  encore , la  valeur  négalrvè 
de  0 diminue,  et  le  pendule  se  rapproche  de  la  ver- 
ticale. En  continuant  cet  examen, on  reconnaîtra  sans 
peine  que  le  pendule  s’écarte  successivement  d’un 
angle  «,  de  part  et  d’autre  de  la  verticale,*  si  l’on  dé- 
signe par  T le  tems  d’une  oscillation  entière,  pen- 
dant lequel  tems,  le  pendule  décrit  deux  de  ces 
angles  a,  on  aura 


T — 


En  général,  si  l’on  considèi*e  le  pendule  dans  une 
.position  quelconque,  d’un. côté  de  la  verticale,  il  se 
.retrouvera  dans  la  même  position,  de  l’autre  côté 
de  cette  ligne,  après  un  intervalle  de  tems  égal  à 
T ; de  sorte  que  l’angle  9 n’aura  fait  que  changer  de 
signe.  En  effet,  soit  0',  ce  que  devient  0,  quand  t 
devient  nous  aurons 


6' =«t. cos. (t-t-ÜT)  ^^=«.co \f\  ®. 

271.  La  vitesse  du  corps  oscillant  est  égale  à e~t 

ou  à — a un  iestant  quelconque;  différentiant 
donc  la  valeur  de  0 , on  trouve 

v — a ag.  sin . t y/ 

-Cette  vitesse  est  nulle  toutes  les  fois  que  t \J | est  un 
multiple  de  *n*,  ce  qui  a lieu  dans  les  positions  ex- 
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trèmcs  du  pendule  ; elle  est  au  contraire  b son  maxi- 
mum , quand  t \J^  est  un  multiple  impair  de  et 
alors  le  pendule  coïncide  avec  la  verticale.  Dans  c®. 
dernier  cas,  on  a v=sal/ag',ouJ  ce  qui  est  la  même 
chose,  v=\/r  sgf),  en  faisant  bz=~;  mais  la  hau- 
teur du  point  de  départ  du  mobile , au-dessus  du  point, 
le  plus  bas  de  sa  trajectoire,  est  égale  à a(\ — cos. a);, 

elle  «e  réduit  à , ou  à b , à cause  que  nous  négli-; 

geons  la  quatrième  puissance  de  a;  donc  la  vitesse 
au  point  le  plus  bas,  est  la  vitesse  due  à celte  hau- 
teur; ce  qui  résulte,  en  effet,  du  théorème  général 
du  n*  254. 

272.  La  valeur  de  T nous  montre  que  la  durée 
des  petites  oscillations  d’un  pendule  est  indépen- 
dante de  leur  amplitude;  elle  ne  dépend  que  de  la- 
longueur  du  fil  et  de  l’intensité  de  la  pesanteur.  De 
ces  trois  quantités  «,  g et  Ty  deux  étant  données 
par  l’observation , on  en  conclura  immédiatement 
la  troisième  : par  exemple , si  l’on  donne  a et  Z7,  on 
aura 

DT* 

S — "y’»"* 

C’est  au  moyen  de  cette  formule  que  l’on  déter- 
mine, ep  chaque  lieu  de  la  terre,  l’intensité  de  la 
apesanteur,  d’après  l’observation  du  pendule.  Pour 
cela,  on  fait  osciller  un  pendule  composé,  de  forme 
connue,  pendant  un  teins  donné;  on  compte  le 
nombre  d’oscillations  isochrones  qu’il  fait  dans  cet 

26. . 
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intervalle  de  tems;  et,  en  divisant  le  tems  dontié, 
par  ce  nombre  , on  a la  durée  de  chaque  oscillation  ; 
parla  règle  que  nous  enseignerons  dans  la  suite , on 
Calcule  la  longueur  ‘du  pendule  simple,  qui  ferait 
ses  oscillations  dans  le-  même  tems  que  le  pendule 
composé;  de  cette  manière,  on  a les  valeurs  de  a et- 
de  T , et  l'on  en  conclut  celle  de  g,  en  les  substituant 
dans  l’équation  précédente.  En  faisant  osciller  des 
corps  de  différentes  masses  et  de  différentes  ma- 
tières, et  en  déterminant  pour  chacun  d’eux,  paT  le 
moyen  que  nous  indiquons,  l’intensité  de  la  pe- 
santeur, on  a reconnu  que  cette  force  accélératrice 
est  la  même  pour  tous  ces  corps,  dans  un  même  lieu 
de  la  terre. 

On  a trouvé,  à l’Observatoire  de  Paris , om, 99384 
pour  la  longueur  du  pendule  simple  qui  fait  ses  pe- 
tites oscillations  dans  une  seconde  de  tems  ; en  pre- 
nant donc  la  seconde  pour  unité  de  tems  , on  aura 
a=o^, 99384,  et  7==i  ; d’ailleurs  on  a '7T=3,i4i59  ; 
d’où  l’on  conclut  g=g,n ,8088. 

Cette  valeur  de  g est  la  vitesse  què  la  pesanteur 
imprime  aux  corps,  à notre  latitude,'  pendant  la 
première  seconde  de  leur  chute  dans  le  vide  ; elle 
exprime  aussi  le  double  de  l'espace  que  ces  corps 
. parcourent  dans  le  même  tems  (n*  187). 

L’observation  a appris  que  la  longueur  du  pendule 
à secondes  varie  à la  surface  de  la  terre,  el  qu’elle 
diminue  à mesure  qu’on  se  rapproche  de  l’équateur  ; 
or,  le-tems  de  l’oscillation  restant  le  même,  la  for- 
mule précédente  montre  que  la  pesanteur  est  pro- 
portionnelle k cette  longueur  ; on  doit  donc  en  con- 
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cl  are  que  l’intensité  de  cette  force  est  également 
variable;  et,  vu  l’extrême  précision  dont  les  obser- 
vations du  pendule  sont  susceptibles , elles  offrent  le 
moyen  le  plus  propre  à déterminer  la  loi  de  cette 
variation.  C’est  enefïet  par  ce  moyen  qu’on  a trouvé 
l’expression  de  la  pesanteur  à une  latitude  quel- 
conque, que  nous  avons  donnée  dans  le  n°  194. 

/ 

273.  La  résistance  de  l’air  n’a  aucune  influence 
sensible  sur  la  durée  des  petites  oscillations  du  pen- 
dule : elle  augmente  le  tems  de  la  demi-oscillation 
descendante  ; mais  elle  diminue,  d’une  quantité  égale, 
celui  de  la  demi-oscillation  ascendante  ; et  le  tems 
de  l’oscillation  entière  reste  le  même  que  dans  le 
vide. 

Pour  le  prouver,  considérons  le  mouvement  du 
pendule  dans  un  milieu  résistant,  et  conservons 
toutes  les  dénominations  du  n°  269.  Menons  par  le 
point  m,  une  tangente  111T  au  cercle  décrit,  ou  une 
perpendiculaire  au  rayon  Orn,  et  une  verticale  mK  ; 
l’angle  KrnT  sera  complément  de  l'angle  mOTi  ou  9; 
par  conséquent  la  pesanteur,  décomposée  suivant 
mT , sera  exprimée  parg.s/n.8.  La  résistance  du  mi- 
lieu s’exerce  suivant  cette  même  tangente,  en  sens 
contraire  du  mouvement  ; si  donc  on  la  suppose  pro- 
portionnelle au  carré  de  la  vitesse  , comme  dans  la 
théorie  des  projectiles,  et  si  on  la  représente  par 

m.-j-,  m étant  un  coefficient  donné,  la  force  accélé- 

al 

ratrice  totale  qui  agit  sur  le  mobile,  sera  égale  à 
ds* 

g.sin.Q — m.  pendant  toute  la  durée  do  l’oscilla- 
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tiou  entière.  Mais,  en  général,  la  force  accélératricê 

décomposée  suivant  la  tangente  à la  trajectoire,  est 

cxpriméepar  ^-(n°  25i);  nous  aurons  donc,  pour 
l'équation  du  mouvement , 

d‘s  . di* 


ou  bien,  en  mettant  à la  place  de  s , sa  Valeur  «a — aô. 


<H 
7 ? 


sifi.ô  + ant 


dô* 

•3 P 


Cette  équation  aune  intégrale  première  sons  formé 
finie,  que  l'on  obtient  de  cette  manière.  Je  multi-- 
plie  par  adfl,  et  j'intègre  ensuite  tous  les  termes,  cè 
qui  donne 


dû*  sut  rM' 

cos. t + aam.  J ^.d6-, 

/é/01 

. dQ= x -,  j’ai  alors 
> el  l’équation  précédente  devient 


rfr  v,e  . 

dfl  ~^-.cos.6  -f-  zam.x. 


En  intégrant  cette  équation  linéaire  et  du  premier 
Ordre,  par  la  méthode  connue,  on  trouve 


x — C.é 


aamS  , Ug. sin.8 

a (i+4«sms) 


4gm . cos . ô 

ï 4u‘7?  ’ 


C étant  la  constante  arbitraire,  et  e la  base  des  loga- 
rithmes dont  le  module  est  l’unité.  Je  différenlie,  je 
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divise  par  </8,  et  je  remets  à la  place  de  ^ ; il 
vient 

1 

<#’  „ MfflS  . a?. cos. fl  4$m. sin .9 

-5- = 2 amC.e  H , " , , ~r  ~a; — 7-7 — 

4?  a(i+4°  m ) l -f-  4<*  m 

Si  l’on  l’onre'sout  cette  inte'gralc première  de  l’é- 
quation (1),  par  rapport  à dt , on  en  tirera  une  valeur 
de  cette  forme:  dt  — FQ.dQ;  la  question  sera  donc 
ramenée  à intégrer  la  formule  mais  celte  in- 

tégration est  impossible  sous  forme  finie,  par  les 
moyens  connus;  et  il  sera  plus  facile  d’intégrer  par 
approximation,  l’équation  (i)  elle-même.  1 

274.  Pour  cela,  j’observe  que  la  valeur  de  8,  quand 
elle  sera  connue , se  trouvera  être  une  fonction  de  a; 
cet  angle  étant  supposé  très-petit,  si  l’on  développe 
celte  valeur  suivant  les  puissances  de  a,  on  aura  une 
série  très-convergente  ; de  plus  , cette  sérielle  ren- 
fermera pas  de  termes  indépendans  de  a,  si  l’on 
suppose,  comme  précédemment,  la  vitesse  initiale 
du  mobile  égale  à zéro;  car,  dans  cette  hypothèse , 
il  est  évident  que  l’angle  8 doit  être  nul,  en  même 
tems  que  a : je  fais  donc 

0 = «cfli  + «t*fl,  -f*  «dflj  -f-  etc.  ; 

8, , 8, , 8„  etc. , étant  des  fonctions  inconnues  de  la 
variable  t.  En  substituant  cette  valeur  dans  l’équa- 
tion (i),  développant  tous  scs  termes  suivant  les 
puissances  de  a , et  égalant  ensuite  les  coefficiens  des 
mêmes  puissances  dans  les  deux  membres,  on  aura 
une  suite  d'équations  différentielles  secondes  qui 
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serviront  à déterminer  0, , 0,,  03,  etc.  De  cette  tisa- 
nière, on  calculera  autant  de  termes  qu’on  voudra, 
de  la  valeur  de  0 ; mais  dans  la  question  présente , 
on  peut  borner  l’approximation  au  carré  de  a,  et  né- 
gliger le  cube  et  les  puissances  supérieures  de  cette 
quantité. 

Alors , on  a simplement 


cM  _ «M, 

dr 


+*1 


d’d, 
dr  • 


sin . fl  = a9,-f-a“6a , 


.dï'  rffl?. 
dï'"*  TF» 


substituant  ces  valeurs  dans  l’équation  ( i ) , etégalaut 
entre  eux , les  coefliciens  de  a.  et  de  a*  dans  les  deux 
membres,  il  vient 


dt‘ 


eP9, 

dl' 


La  première  de  ces  deux  équations  donne,  en  1' 
tégrant,* 

8l  = ft.cos.(ty/|+A')î 


. • 

m- 


h et  h'  étant  les  deux  constantes  arbitraires.  Si  l’on 
compte  le  temsf,  de  l'origine  du  mouvement,  on 

Jft 

aura  , à cet  instant,  l=o , 0=a,  — =o;  par  consé- 

quent,  on  doit  avoir,  à la  fois,  /= o,  0,=i,“=o; 
ce  qui  donne  h=i,/i=o;  donc 


v/l-vÆ 

En  mettant  cette  dernière  valeur  dans  la  second# 
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de  nos  deux  équations,  et  observant  qu’en  général 
sin*.=7 — cos. a,  on  aura 


d% 

dr 


cos. 2 t 


Il  est  aisé  de  voir  qu’on  satisfait  à cette  équation  , en 
prenant 


. cim  crm 

1 c~.  COS.  2 t 

a o 


k et  k'  étant  deux  constantes  qui  restent  arbitraires; 
et  à cause  de  ces  constantes,  cette  valeur  de  0,  est 
l’intégrale  complète  de  l’équation  précédente.  A 
l’origine  du  mouvement,  on  doit  avoir,  à la  fois, 
(iô 

*=o,  0a=o,  -~==:o ; d’où  l’on  conclut,  sans  diffi- 
culté, Â-,=o , k ■= — ; et  par  conséquent 


aa 


2 am 

~r- 


cos.  t 


am 

~z~  . COS . 2 1 


Au  moyen  de  ces  valeurs  de  6,  et  de  0.,  celle  de  0 
devient 


fc’am 

___ 


.cos.  2 t 


La  vitesse  v du  mobile,  à un  instant  quelconque , est 
égale  à — a.^jon  aura  donc 


f 2 «*o/n\  / — . ../(?,  «t’crm . l/"£  . , . /g 

H,- F-/  g— ù.sxn.at  \J -. 
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Il  ne  s’agit  plus  maintenant  que  d’examiner  ces  va- 
leurs de  0 et  de  v,  qui  renferment  la  loi  du  mouve- 
ment du  pendule. 

375.  La  valeur  de  v est  nulle,  comme  on  l’a  sup- 
posé, quand  l—o;  elle  augmente  avec  le  tems,  jus- 
qu’à ce  qu’elle  ait  atteint  son  maximum , puis  elle  di- 
minue, et  c’est  qnand  elle  est  redevenue  nulle,  que 
l'oscillation  entière  est  achevée.  Or,  en  faisant  at- 
tention que  le  coefficient  de  sin . 3 l \J^  est  très-petit 

par  rapport  à celui  de  sin.t  il  es*  aise  de  voir 

que  la  somme  des  deux  termes  qui  composent  la  va- 
leur de  v,  ne  deviendra  pas  nulle , avant  que  l’arc 

t \J ^ ne  soit  devenu  égal  à la  demi-circonférence; 

en  la  désignant  donc  par  '7t’,,et  la  durée  de  l’oscilla- 
tion entière  par  71,  on  aura , comme  dans  le  vide. 


t 


Mais  si  l’on  voulait  connaître  le  tems  de  la  demi- 
oscillation  descendante,  on  aurait,  pour  la  détermi- 
ner, la  condition  0 = o ; ou  bien , en  représentant  ce 
tems  par  Z",  on  aurait  l’équation 


(■ 


— j- J. cos.  T’ 


t/î- 


aam 
b*  ’ 


co«.  2 


Si  a était  tout-à-fait  nul , cette  équation  donnerait 
Z’'y/^=L.  en  faisant  donc  T'\J , l’incon- 
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nue  X sera  une  très-petite  quantité}  et  en  négligeant 
Son  carré  et  son  produit  par  a , l’équation  précé- 
dente deviendra 

clûttI  a.am 


d’où  l’on  lire  donc 


r=Wl+™Vï- 


Le  tems  de  cette  demi-oscillation  n’est  donc  plus  la 
moitié  du  tems  de  l’oscillation  entière  : il  estaugmenté. 


par  la  résistance  du  milieu,  de  la  quantité 


~T 


par  conséquent  le  tems  de  la  demi-oscillation  ascen- 
dante est  diminué  de  la  même  quantité , puisque  ce- 
lui de  l’oscillation  entière  n’est  pas  changé. 


276.  Quant  à l’amplitude  de  l’oscillation,  elle  est 
diminuée  par  la  résistance  du  milieu  : le  pendule, 
après  avoir  décrit  l’angle  a,  en  descendant,  décrit 
un  angle  plus  petit  en  remontant  de  l’autre  côté  de 
la  verticale  ; car  si  l’on  substitue,  dans  la  valeur  de  0, 
celle  de  Y à la  place  de  /,  on  a 


= — « + 


3 afarn  . tt'am  . a*am 


6 


: — * + 


4 <t%nm 


où  l’on  voit  que  l’amplitude  de  la  seconde  demi-os- 
cillation est  plus  petite  que  celle  de  la  première,  de 

quantité  — . 

A la  fin  de  l’oscillation  entière,  le  pendule  se  re- 
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trouve  dans  le  même  cas  qu'au  commencement;  il 
revient  vers  la  verticale , puis  il  la  dépasse,  et  il  par- 
court en  remontant,  un  angle  un  peu  plus  petit  qu’eu 
descendant.  Les  oscillations  continuent  de  même, 
en  diminuant  toujours,  jusqu  a ce  qu’elles  soient  de- 
venues absolument  insensibles  ; mais  tant  qu’elles 
subsistent,  les  oscillations  entières'  se  font  dans  le 
même  tems;  car  la  durée  de  la  première,  que  nous 
venons  de  calculer,  étant  indépendante  de  son  am- 
plitude, elle  convient  également  à toutes  les  autres. 

277.  Quoiqu’on  ait  soin,  dans  les  différons  usa- 
ges du  pendule,  de  faire  ensorte  que  les  oscilla- 
tions soient  très- petites,  il  est  cependant  bon  de 
connaître  leur  durée,  dans  le  cas  où  elles  ont  une 
étendue  quelconque.  Je  reprends  donc  la  seconde 
valeur  de  dt , donnée  dans  le  n°  269;  j’y  fais  /<= o, 
et  je  l’écris  ensuite  sous  cette  forme  : 


L’intégrale  de  cette  formule  n’est  pas  connue  sous 
forme  finie  ; pour  l’obtenir  en  série  , je  développe 

le  facteur — suivant  les  puissances  de  r ; 

y/'-\ 

j’ai  de  cette  manière,  la  série 


f 1 1 x . 1 -3  x' 

\'-l)  - 


2 2 


2.4  4 


1.3.5  x* 
2.4.6'  8 


-f-  etc., 
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dont  le  terme  général  est 


i .3.5.7 an — î /x\' 

s. 4-6.8 an  ' \a/ 


On  aura  donc 


1 la  dx / ^ 1 x 1.3 

2 V g ÿCx—x*^  2 2-4' 


Les  intégrales  des  différens  termes  de  cette  expres- 
sion, sont  toutes  comprises  sous  cette  forme: 


n étant  un  nombre  entier  et  positif,  ou  zéro,  et  A un 

certain  coefficient  qui  varie  avec  n.  Or,  si  l’on  veut 

avoir  le  tems  de  la  demi-oscillation  descendante  , 

il  est  évident  qu’on  doit  prendre  ces  intégrales , 

depuis  x=€ , qui  répond  au  point  de  départ  du 

mobile  , jusqu’à  x=o  , qui  répond  au  point  le 

plus  bas  de  sa  trajectoire.  Soit  donc,  en  général, 

« . . , p — x'àx 

/?„,  la  valeur  de  l’intégrale  Pnse  entr® 

ces  limites;  l’indice  n répondant  à l’exposant  n,  de 
sorte  que  B, , B, , 2?,,  etc.,  soient  les  valeurs  des 
. , , p — dx  p — xdx  p — r'd  c 

intégrales  J ’J  • elc'  • 

prises  entre  les  mêmes  limites  ; soit  aussi  T le 
tems  de  l’oscillation  entière  , qui  est  double  du 
tems  de  la  demi-oscillation;  nous  aurons 


Vî-c 


-.-.fi,  4-  — i. 

^raa  ,ra.44 


„ 1.3.5  1 „ . \ 

^ + M^ÿ-Z?3+etc); 
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série  dont  le  terme  général  est 


i.3. 5. 7. 
a. 4. 6. 8. 


J 


Les  valeurs  des  intégrales  définies  f 

sont  liées  entre  elles  dé  manière  que  l’une  d'elles 
étant  connue,  il  est  facile  d’en  déduire  successi- 
vement toutes  les  autres.  En  effet , on  a identi- 
quement 


— x”^x  /"(K  — x).x"~'dx  p — x"~'dx 

\/tx  — x?  J y/Cx  — x*  2 J y/ Cx— x‘  ’ 

\/ Cx-x* — (n~  1 ) ,fxMdx.  y/ Cx-x“  , 

J y Cx-  x? 

fsr-'dx.  y/Cx—x*=  c.  f-f- — f—x"dx..  . 

J y/ Cx  — x*  J V Cx — x* 


d’où  l’on  conclut 

c"dx 


J l/Cx— x*  V S/Cx— 


et,  par  conséquent. 


y/  Cx — x* 

Cjfin—  1)  C — x"~'dx 


/—  x’-'dx 
y/Cx  — x*’ 


r — xndx  __  x"- 1 ■ y/Cx  — X*  C(an  — 1)  r—x—'dx 
J y/Gx~ -x“  n'  an  J y^Cx — x*" 


Aux  deux  limites  j?=o,  x=€,  ona^Jr — oT*=o; 
en  passant  aux  intégrales  définies,  la  dernière  équa- 
tion devient  donc 
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En  faisant  successivement  tr=  1 «=2,  «=5,  etc., 
«lans  cette  équation , on  en  tire 


4 3-4 


B3=ï.CB. 


B4=t.CB3-. 


i.3.5 
2 . 4 ■ b" 
i.3. 5. 7 
:a.4.6.8 


VB0, 

« B.i 


et  généralement 


B. 


_ 1 .3.5.7 nn — 1 

2. 4-6. 8 an 


.C"Æ„ 


Quant  à la  valeur  de  Ba,  on  a 

■ dx  / ax  — C \ 

■ =z  arc.  ^ cos.  =-7-)  + 


A 


y/c: 


X X 


constante  ; 


prise  depuis  x=€  jusqu’à  ^P=o,  cette  intégrale 
donne  B3= tt  ; -7t  représentant  le  rapport  de  la  cir- 
conférence au  diamètre. 

Si  l’on  substitue  maintenant  la  valeur  de  Bny  dans 
le  terme  général  du  développement  de  T , ce  terme 
devient 


1.3. 5.7. 
2. 4.  $.8. 


La  valeur  de  T devient  aussi 


^ /;■[■ +a)'i+(^‘-a)‘+eri)'0+' -]• 
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Cette’ série,  qui  procède  suivant  les  puissances  de  -, 

est  essentiellement  convergente,  puisque  C est  tou- 
jours plus  petit  que  2. 

278.  Dans  les  petites  oscillations,  où  l’on  suppose 
£ très-petit,*  on  a , en  ne  conservant  que  le  premier 
terme  de  la  série, 


Ce  résultat  est  le  même  que  nous  avions  déjà  trouvé 
(n°  270)  ; mais  la  valeur  exacte  de  T nous  montre  , 
de  plus , que  la  durée  des  oscillations  n’est  pas  ri- 
goureusement indépendante  de  l’arc  parcouru  par 
le  pendule.  Dans  les  observations  qui  exigent  une 
grande  précision,  on  conserve  les  deux  premiers 
termes  de  la  valeur  T;  on  a alors 


cta 

car  £ = — , à très-peu  près,  a étant  l’arc  dont  £ est  le 

sinus  verse  (n°  269).  Le  second  terme  de  cette  valeur 
de  T'est  la  correction  due  à la  grandeur  de  l’arc  par- 
couru. Cette  correction  varie  avec  l’arc,  quand  le 
pendule  oscille  dans  l’air  ; et  c’est  en  cela  que  la 
résistance  du  milieu  peut  avoir  une  petite  influence 
sur  la  durée  des  oscillations. 

27g.  Si  l’on  écartait  le  pendule  infiniment  peu  de 
la  verticale,  il  emploierait,  pour  y revenir,  un  tcnxs 

fini 
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|iili  et  égal  à-.  \J--  Dans  ce  mouvement,  le  moi* 
a v g 

bile  décrit  un  espace  infiniment  petit  dans  un  tems 
fini;  ce  qui  vient  de  Ce  que  l’intensité  de  la  force 
accélératrice  qui  le  sollicite , est  infiniment  petite, 
En  effet,  cette  force  est  la  pesanteur  décomposée 
suivant  la  tangenteà  la  trajectoire;  or,  dans Fétendue 
de  l'arc  infiniment  petit  qui  aboutit  au  point  le  plu» 
bas  de  cette  courbe,  la  tangente  fait,  avec  la  verti- 
cale, un  angle  qui  diffère  d’un  droit,  d’une  quantité 
iaümment  petite;  leeosinus  de  eet'angle,  par  lequel 
il  faut  multiplier  kt  pesanteur  pour  avoir  sa  compo- 
sante, est  donc  infiniment  petit*;  donc  Fintensité  da 
«ètte  composante  est  aussi  infiniment  petite.  ' ” ; 

Généralement,  lorsqu’on  point  matériel  pesant 
est  astreint  à reste*  sur  une  courbe  donnée , de  formé 
Quelconque,-  il  peut  demeurer  én  équilibre  dans 
tous  les  points  de  cette  Courbe  où  la  tangente  est 
horizontale  j si  on  le  place  infiniment  près  de  Fun 
de  ces  points,  sa  pesanteur  se  décomposera  en  deux 
forces,  l’tme  perpendiculaire  à la  courbe,  et  qui 
sera  détruite,  Faüfre  dirigée  suivant  la  tangënte  : 
cette  seconde  force  sera  infiniment  petite,  et  il  est 
#isé  de  voir,  d’après  le  sens  de  sa  direction , qu’elle 
tendra  è ramener  le  corps  vers  la  position  d'équi- 
libre , ou  à Fen  écarter,  selon  qu’on  l’aura  élevé 
©u  abaissé,  par  rapport  à cette  position.  Dans  le 
premier  cas,  Féqoilibreserâ  stable;  le  mobile  oscil- 
lera indéfiniment  de  part  et  d’antre  du  point  le' plus 
bas  de  sa  trajectoire;  l’amplitude  de  ses  oscillations 
sera  infiniment  petite  ; et  pour  déterminer  leur 
1 . 37 


Digitized  by  Google 


4 1 8 TRAITÉ  DE  MÉCANIQUE, 

durée  , j’observe  que  dans  l’étendue  de  l’arc  que 
chaque  oscillation  comprend,  la,  trajectoire  peut 
être  censée  se  confondre  avec  le  cercle  osculatèur 
au  point  le  plus  bas;  d’où  je  conclus  que  le  tems  de 


chaque  oscillation  entière  devra  être  é 
a étant  le  rayon  de  ce  cercle. 


s IV.  Mouvement  d'un  point  matériel  pesant , sur 
* • - - la  cycloide.-  > 

■ ; • ; ’ • •••.'  ' *'  <’•"  * 

i 28.0.  Nous  ayons  fait  connaître  précédemment 

les  propriétés  générales  du  mouvement  d’un  corps 
pesant  sur  une  courbe  donnée  ; il  s’agit  mainte- 
nant de  considérer , en  particulier,  le  cas  où  la 
trajectoire  est  une  cycloide.  Ce  mouvement , ssur 
.cette  courbe  , présente  des  propriétés  singulières  , 
qui  ont  beaucoup,  occupé  les  géomètres  du  siècle 
dernier,  et  qui  méritent  d’être  connues. 

Considérons  une  cycloide  AC  B (fig.  62)  , dont 
Taxe  AB  est  horizontal  , et  qpi.est  placée 
dessous  de  cet  axe;  le  poiut  C est  le  point  le  plus 
bas  de  cette  courbe  ; la  perpendiculaire  CD , abais- 
sée de  ce  point  sur  l’axe  AB,,  est  le  diamètre  du 
cercle  générateur  ; la  longueur  de  la  denii-cycloide 
AC y ou  CB  est  égale  au  double  de.  ce  diamètre.; 
et  généralement,  si  l’on  représente,  par  a cette  Ion* 
gueur  , par  x l’abscisse  Cp  d’un  point  quelconque 
nt  f comptée  sur  l’axe  CD , à partir;  du  point  Çt 
et  par  s l’arc  Cm,  on  aura  , d’après,  les  propriétés 
connues  de  la  cycloide  , . ; 1 


•;c 
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. Un  point  matériel  assujéti  à rester  sur  cette 
courbe  , ne  pourra  demeurer  en  équilibré  qu’au 
poiut  C:  si  ou  le  place  en  un  point  quelconque,/:, 
il  descendra  vers  le  point  C ; puis  il  remontera  $ui,* 
l’autre  branche  de  la  courbe,  et  ij  oscillera  indé- 
finiment de  part  et  d’autre  du  point  C.  Les  deux 
branches  de  la  courbe  étant  symétriques,  les  durées 
des  deux  demi-oscillations  seront  égales,  et  celle  de 
l’oscillation  entière  sera  double  du  tems  que  le  mo- 
bile emploie  à,  tomber  du  point  Z au  point  C.  Pôur 
déterminer  ce  tems,  reprenons  la  valeur  de  dt,  donnéd 
dans  le  u"  267  ; eu  y faisant,  pour  simplifier,  A^=. o, 
et  observant  que  l’arc  s,  compté  du  poiut  C , diminue 

quand  t augmente , nous  aurons 

• u :•>  : - »»)(•!>  r 


' i : dti 


ü.-.o 


ds 

!—r 

K aSa 


•■0  .1 


, Vi'.Ù'fo 


La  variable  z est  ici  l’ordonnée  Verticale  du  mobilej 
comptée  de  son  point  de  départ  ; on  aura  dbnd 
i = h — x,  h étant  la  hauteur  CH , du  point/:  àn-i 
dessus  du  point  C ; d’ailleurs  Péquatiôn  s*t=t  laoé 
donne  sds—  adx  par  conséquent,*  .0  Dit 


MW  •> 


■ 1 


■Wf  iu 


’V  " l>  jt stfj'  — * * » dvc'-)  \ ■ rtni  rq> 

**'" " •!  a v &'•  \Z~hx -4* x*’  i-im-jb 


î I • • •. . .0:  • »■*>  -w-v  * 

En  intégrant  , il  vient  • 

...  > 


i-,  <\o 


»;•  \ ï 


Ta  f : 2T-h\  !f:°  ’ c 

•^âkV g‘m- ■ f »«■ 


...  VA 

no  1 fil 

p 

jvj  i - / 


je  n’ajoute  pas  4e  constante  arbitraire,  parce  cjuç 
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j&  compte  le  lents  t a partir  du  départ  du  mobile  ; 
ce  qui  exige  qu’on  ait  à-la- fois  jrsath  et  l=aO.  > 

Soit  ittaintetiffût  (t  le  fems  qui'  s’est  écoulé  quand 
lé  mobile  estpârvenu  au  point  C ■.  en  ce  point,  ott 
a x=o  ; donc 

: :i  ..  . • • * 

K - J-  v/^’arc-  Cpo».  = — i)—  r%<  \/| 

On  voit  que  le  tems  de  la  chute  du  mobile,  par 
l’arc  de  lacycloide  , est  indépendant  de  la  hauteur  A, 
dont  le  corps  est  tombé  ; de  manière  que  deux 
corps  qui  se  meuvent  sur  une  ihème  cycfoïde , et 
qui  partent  de  deux  points  diflerens  k et  k\  par- 
viendront dans  le  même  tems  au  point  le  plus  bas. 

281.  En  combinant  cette  ptOprié té  de  la  cy- 
cloide  , avec  une  autre  propriété  connue  de  la 
même  courbe,  on  pourrait  former  un  pendule 
dont  les  oscillations  seraient  rigoureusement  dcgale 
durée  , quelle  que  fut  leur  amplitude.-  En  effet  on 
sait  que  la  développée  de  la  cycloide  est  une  au- 
tre cycloïde,  égale  et  placée  dans  une  position 
inverse;  de  sorte  que  si  l’on  prolonge  CD  d’une 
quantité  DO  égale  à CD,  et  qu’on  trace  deux 
demi-cyck>ïdes  OA  et  OÊ,  tangentes  aux  droites 
OD  et  AB,  et  égales  aux  demi-cycloïdes  AC  et 
BC , la  courbe  OA  sera  la  défddppée-  de1  AO,  et 
la  courbe  OB  sera  celle  de  BC.  Concevons  donc 
que  les  courbes  OA  ti  OB  soht  fermées  par  des 
verges  flexibles , auxquelles  on  a donné  cette  figure; 
supposons  rfü’on  attaché  au  pomt  fixfe  <?,  ou  fil 


Digitized  by  Google 


LIVRE  H.  DYNAMIQUE.  > 421 

GC , égal  eu  longueur  à OA  ou  à O B , et  qu’au 
suspende  un  corps  pesant  à son  extrémité  C ÿ 6i 
l’on  écarte  ce  pendule,  de  la  position  verticale , et 
qu’on  l’abandonne  ensuite  à lac  lion  de  la  pesanteur, 
il  oscillera  de  par t,et  d’autre  de  cette  position,  et  il 
est  évident  que,  pendant  ces  oscillations,  le  fil  OC 
s’enveloppera  alternativement  sur  la  courbe  OA  et 
sur  la  courbe  OB  ; son  extrémité  décrira  done 
la  courbe  ACB , qui  est  leur  développante;  par 
.conséquent  on  peut  être  certain  que  le  mobile 
attaché  à cette  extrémité,  décrira  des  arcs  de  cy- 
cloïde,  départ  et  d'autre  du  point  le  plus  bas; 
donc,  d’après  le  résultat  précédent,  les  oscillations 
de  ce  pendule  s’achèveront  toujours  dans  le  même 
tems,  quel  que  soit  l’écartement  primitif.  Si  le 
mobile  avait  à l’origine  du  mouvement , une  vi- 
tesse quelconque  dirigée  dans  le  plan  de  la  courbe 
ACB  y le  tems  de  l’oscillation  n’en  serait  pas  changé, 
puisque  cela  reviendrait  évidemment  a supposer 
quelle  mobile  part  d’un  point  plus  «levé  de  ceUe 
courbe  , avec  une  vitesse  nulle. 

. . .1 

382.  Le  tems  de  la  chute  par  l'arc  Ck , étant 
indépendant  de  la  longueur  de  cet  arc  , il  ne  doit 
pas  changer  , si  l’on  prend  le  point  k infini- 
ment près  du  jpoint  C ; mais  alors  ce  tems  est 
le  même  que  si  le  mouvement  avait  lieu  sur  le 
cercle  oscillateur  de  la  cycloïde  au  point  C(n°j7g)  ; 
la  valeur  de  tt  doit  donc  être  égale  au  tems  de  la 
demi-oscillation  infiniment  petite  d’un  pendule  qui 
aurait  le  nyon  de  ce  cercle  pour  longueur  ; or, 
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c'est  ce  qui  arrive  en  effet;  car  la  longueur  de  fa 
demi-cycloïde  AC,  que  nous  avons  désignée  par  a, 
est  égale  au  rayon  de  courbure  qui  répond  au  som- 
met de  cette  courbe,  et  d’après  le  n*  370*  le  tems 
de  la  demi-oscillation  d’un  pendule  de  cette  lon- 

. w /a  l < 

gueur,  est  exprime  par  -•  w 

8 

t « « 

383.  On  appelle  tautoohrone , toute  courbe  sur  la- 
quelle un  covps  pesant  parvient  toujours  au  point  le 
plus  bas,  quel  que  soit  le  point  de  cette  courbe  d'où  il 
est  parti.  Ainsi,  danslevide,lacycloïde  est  une  courbe 
tautochrone;  mais  est-elle  la  seule  courbe  de  celte 
espèce?  C’est  ce  qu’on  va  voir  par  l’analyse  suivante. 

Nous  avons  , en  conservant  les  dénominations 
du  n°  380 , 

dt= 

y ng  y h — x 

Quelle  \pie  soit  la  courbe  tautochrone  , s est  une 
fonction  de  x , et  l’on  peut  imaginer  cette  fonc- 
tion développée  suivant  les  puissances  ascendantes 
de  la  variable  ; soit  donc 


s = Ax’-y  £x"-\-  Cx' -f-  etc.  ; 


'A,  B,  C,  etc. , et,  ë,  y,elc.,  étant  des  coefficiens 
et  des  exposans  indéterminés.  Comme  l’abscisse  x 
et  l’arc  s sont  comptés  d’un  même  point  de  la  courbe, 
savoir,  à partir  du  point  le  plus  bas  , on  doit  avoir 
en  même  tems  ,r  = o et  s = o;  il  est  donc  néces- 
saire que  tous  les  exposans  a,  £ , y , etc.  soient 
positifs,  et  qu’aucun  d’euxne  soit  zéro.  Si  l’on  prend 
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ht  valeur  de  ds , et  qu’on  la  substitue  dans  celle  de  dtT 
il  vient 

<r-i , 


j Aa.  x*  'de 


BC 


l/a g Vh  — x V *g  v'T^- 


y — 


lcix 


etc. 


. ~3i-- 

V *g  yh—x 

Or  , pour  avoir  le  teins*,,  que  le  mobile  emploie  à 
descendre  de  la  hauteur  h , il  faut  prendre  les  inté- 
grales  de  tous  ces  termes  , depuis  x =A  jusqu’à 
x—o  ; ou  bien  , si  l’on  fait  d’abord  xz=hx'}  il  fau- 
dra prendre  ces  intégrales,  depuis  x'=i  jusqu’à 
x'—o.  D’après  cela,  il  est  aisé  de  voir  que  l’on  aura 

-•+  ^ .hy~‘+ 
va g y ag  y 2g 

en  faisant  pour  abréger 

B'=-fvrék- 


etc.  : 


rx'y~' 

J y/~ 


dd 

îdr‘ 


etc.; 


L 


et  en  donnant  pour  limites  à ccs  intégrales,  x’=  t 
et  x'=o.  Il  est  important  de  remarquer  qu’aucune 
de  ces  quantités  Bjt  Ct,  etc. , ne  peutètre  nulle  ; 
car  Bt , par  exemple , est  la  somme  des  valeurs  de 


,r— « 


-y—  , comprises  entre  les  limites  x’  =n  e\x—o, 

y 1 — x' 

et  multipliées  par  dx' ; or , cette  "Fonction  de  x'  ne 
changeant  pas  de  signe,  dans  cet  intervalle,  il  est  im- 
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possible  que  la  somme  de  ses  valeurs  soitégale  à zéro. 

Maintenant  il  est  évident  que  la  valeur  de  np 
peut  être  indépendante  de  h , à moins  que  tous  le# 
termes  de  cette  valeur  ne  soient  nuis  , excepté  celui 
dans  lequel  l'exposant  de  h est  zéro.  Supposons 
donc  que  ce  terme  soit  le  premier,  c’est-à-dire  , 
supposons  qu’on  ait  a=  -j  ; pour  que  le  second  terme 
disparaisse  , il  faut  que  le  produit  ÇBB,  «oit  nul  j 
ce  qui  exige  qu'onaù  B= o , puisque  ni  Ç ni  Bt  ne 
peuvent  être  zéro.  On  verra  de  même  que  le# 
coeflkicus  C , IJ  , etc. , sont  aussi  nécessairenafini 
nuis  : la  valeur  de  s , dans  la  courbe  tau tocKrone , 

*e  réduit  donc  à ...  ;v,  s OU*  -r-/- 

» 

s~Ax*\ 

d’où  l’on  tire  $%—A'xy  équation  qui  appartient  à 
unecycloïde  à base  horizontale,  dont  le  sommet  est 
au  point  que  le  mobile  atteint  toujours  dans  le 
même  tems.  Celte  courbe  est  donc  la  seule  tauto- 
chrone  dans  le  vide. 

En  désignant  par  a , la  longueur  de  la  demi-cy- 
cloidc, onaurav/*=2 a,  et  la  valeur  de  ^deviendra 


de  plus  à cause  de  a=~j  on  a 

-d— — — arc. (cas.  = ax'  — -i)  ~ 

' J j/.r'—  y 1 

puisque  celle  intégrale  doit  être  prisp  depuis  x—o+ 

jusqu’à  x’—  i 
Ip  n"  aSu. 


oaa  donc  comme  dans 

u >V  g 
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284.  D’après  la  remarque  générale  que  l’-oo  a 
laite  précédemment  ( n°  368  ),  si  l'on  «qaJlie  la 
cy  cloide  A CB  sur  un  cylindre  vertical  à base  quel- 
conque , elle  se  changera  en  «ne  courbe  à -double 
courbure  qui  sera  encore  tautochrone  ; de  manière 
qu’un  mobile  abandonné  à l’action  de  la  pesanteur, 
et  forcé  de  se  mouvoir  sur  cette  courbe  , atteindra 
toujours  le  point  le  plus  bas  dans  le  même  tems, 
quel  que  soit  le  poiut  de  départ,  et  quelle  que  soit 
aussi  la  projection  horizontale  de  cette  trajeotoire. 

Réciproquement  toutes  les  tautochrones  à double 
courbure  , qui  peuvent  exister  , ne  sont  que  des 
cycloïdesà  base  horizontale,  enveloppées  sur  des  cy- 
lindres verticaux  ; car  si  l’on  développe  le  cylindre 
vertical  sur  lequel  se  trouve  une  de  ces  tautochro- 
nes , cette  courbe  deviendra  plane  , et  les  proprié- 
tés du  mouvement  d'un  corps  pesant  sur  l’une  et 
l’autre  trajectoire  , seront  les  mêmes  (n°  268);  si 
donc  la  trajectoire  à double  courbure  est  une  tau- 
tochrone , la  trajectoire  plane  le  sera  aussi  ; par 
conséquent  cette  dernière  ne  pourra  être  qu’une 
cydoïde  à base  horizontale. 

aS5.  Cherchons  maintenant  la  courbe  qu'un  corps 
pesant  doit  suivre  , pour  parvenir  d’un  point  à un 
autre,  dans  le  tems  le  plus  court;  ce  qui  nous  fera 
connaître  une  nouvelle  propriété  de  la  cycloïde , 
non  moins  remarquable  que  le  tautochronisme.  On 
nomme  la  courbe  que  nous  cherchons  , la  Ara- 
çty  siochrone  , -ou  la  ligne  de  la  plus  vile  descente. 


*? 
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Soit  K (fig.  63)  le  point  de  départ , K'  le  point 
que  le  mobile  doit  atteindre  dans  le  tems  le  plus 
court , KmK'  la  courbe  demandée-,  désignons  par 
je ,jr,  s,  les  coordonnées  d’un  point  quelconque  m 
de  cette  courbe  ; prenons  les  axes  des  j et  des 
horizontaux,  et  l’axe  des  x vertical  et  dirigé  dans 
le  sens  de  la  pesanteur  ; faisons  , pour  abréger, 

2^  = p et  ^ = y,  de  manière  que  l'on  ait 


dx.  pour  l’élément  de  la  courbe 

supposons  nulle  la  vitesse  initiale  ; soit  enfin  x—'i, 
y^=.l , z=c}  au  point  K , et  x—a\  y— b',  3=3', 
au  point  K'  ; l’ordonnée  verticale  du  point  m 
comptée  du  point  de  départ,  sera  égale  à x — 1 
et  dt  étant  toujours  l’élément  du  tems,  et  g,  la  pe- 
santeur , la  formule  du  n°  267  deviendra 


dt  = 


dx.  l/i  -f-  <7* 


V/sg(x  — o) 

11  s’agit  donc  de  trouver  la  courbe  dans  laquelle 
l’intégrale  de  cette  valeur  de  dt , prise  depuis  le 
’ point  K jusqu’au  point  K\  est  un  minimum;  mais 
comme  ce  problème  appartient  au  Calcul  des  'va- 
riations , nous  allons  rappeler  en  peu  de  mots,  les 
formules  de  ce  calcul , dont  nous  aurons  ensuite  à 
faire  l’application  à la  valeur  de  dt. 

286.  Considérons  , en  général,  l’intégrale  fVdx 
* dans  laquelle  l^est  une  fonction  quelconque  de 

4^r,  J,  s,  et  des  coefficiens  différentiels  ^ et  ^ 
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seront  représentés  par  p et  q ; et , parmi  tontes 
les  courbes  que  l’on  peut  mener  par  les  deux  points 
donnés  K et  K',  proposons-nous  de  trouver  celle 
•qui  répond  au  minimum  de  l'intégrale  f K dx,  prise 
“depuis  le  point  AT  jusqu’au  point  K'  ; question  qui 
revient  à déterminer  les  valeurs  de  y et  de  s en 
fonction  de  x , pour  lesquelles  la  valeur  de  cette 
intégrale  définie,  sera  plus  petite  que  pour  d’autres 
valeurs  quelconques  de  ces  mêmes  quantités. 

Pour  résoudre  ce  problème,  on  supposera  que 
les  inconnues^  et  z deviennent  y -h  J'y  et 
les  variations  S'y  et  Sz  étant  des  fonctions  arbi- 


traires de  x ; les  coefliciens  différentiels  ~ et 

dx 

ou  p et  q,  deviendront  en  même  tems  & -f-  ‘IjpZ- 


dz 
dx » 

et 


dz  d.tz 
Tv  + ~dF  '* 


de  sorte  que  les  variations  correspon- 


dantes de  p et  q , seront 


I 


Or , on  démontre 

i*.  Que  l’équation  commune  au  maxinuun  et  au 
minimum  de  l’intégrale  fKdxye st 

fiV.dx—  o; 

cette  seconde  intégrale  étant  prise  entre  les  mêmes 
limites  que  la  première,  et  SK  représentant  la 
partie  de  la  variation  de  Ky  qui  renferme  les  pre- 
mières puissances  de  Sy , Sz,  Sp  et  Sq . 
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que  4a  valeur  de  l'intégrale  f^y  .djp  , ppse  ewürfi 
les  mût» es  limites  que  fV4x,  est  ppsUrwppp  jw*- 
gative  ; S+V  représentant  4a  partie  (le  la  avaria ùrn 
4e  Vt  qui  renferme  les  termes  4e  secpudfi  dio*o»r 
sion  par  rapport  à flpel  <Af. 


287.  D’après  la  définition  de  la  quantité  fl  P,  09 
a évidemment 

SJr~  Mïy  + Wî  + Pïp  + Qtq,  ’ 
en  faisant,  pour  abréger,  * 


I 


d’ailleurs  , en  mettant  pour  £p  et  , leurs  valeurs 
précédentes,  et  intégrant  par  parties  , H vient  ' 


fPap.dxœzfPdAy  rs:jWjr  ^ fîy.dP, 
fQïq,dx=fQd.fz^Qfz — fi'z.dQ. 


Or  , les  limites  de  ces  intégrales  répondent  aux 
points  K et  K',  que  l’on  suppose  invariables  et 
donnés  de  position;  les  variations  fly  et  «As  doivent 
donc  être  nulles  à ces  limites  ; par  conséquent  «n 
4oit  sppprimer  les  termes  Pflj  et  QJz,,  qui  se  trou- 
vent hors  du  sigrue  / , et  alors  ou  a simplement 


fïF.  dx  =f[(Mdx  — dP)  .iy  4.  (Ndx  — dQ). /*]. 


J’égale  à zéro  la  quantité  comprise  sous  le  signe  fy 
et  j’ai , pour  l’équation  commune  au  minimum  fit 
au  maximum , 

ÇMdx  •rr'd'P).JyJt~({Kdx  — 0.  C»> 
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Si  r«s  déni  ineortnfwes  jeta  sont  tou^feit  inde- 
pendantes  entre*  elles  r leurs  variations  le  seront 
aussi  ; il  faudra  donc  égalé»  séparément  à zéro  t 
les  caçflkiens  de  jy  et  &z9  dans  cette  équation, 
qui  se  décomposera  , dans  ce  cas , en  deux  autres 
«avoir  t i 

J-o  !•  . ..-il* 

« M(i#—êPïx=6,  ' AWx—  d a«o.  • (jy 

• . i « 1 ■ .*  " ' ^ • 

Ces  deux  équations  sont  celles  de  la  courbe  cher- 
chée; mais  elles  sont  différentielles  du  Second  ordre, 
et  il  restera  à les  intégrer  dans  chaque  cas  par- 

tieulieiY  ;1'-r 

• - . > , , 

Mâfe1  si  fe  eûu¥be  Cherchée  doit  èftë  tracée  ÿtw 
üné  sOVfoce  dotmée,  et  qu'il  Agisse  d'è  trouve» 
outre  toutes  fes  Courbes  tracée»  stfr  la  tttèrtte  suri- 
ner» céïle  qui  répond  au  maximum  cttt  au  nüni*- 
tratm  de  ntitégràîe  fVd±,  le»  incoiWrtiëa  y et  a 
seront  liées  entre  elles  par  l’équation  de  cette  Sut*- 
face,  à laquelle  elles  devront  encore  satisfaire , lors- 
qu’elles deviennent  j-f -$y  et  s-f- /=.  Èil  représen- 
tant  donc  par  Z=o,  cette  équation,  on  en  con- 
clura, entre  les  variations  jy  et  *Tz,  l’ équation  de 
condition  r V 

al  . ; di 


. , uu  . 


;:>r 


J’élimine  t entre  FéquatiOn  (Q  et  OeUé-ci,  l’une 
des  deux  variations , et  en  supprimait»  l’autre  y qjul 
se  trouve  facteur  a tous  les  terrties , je  trouve 


{Md* -dP).d£-(Ndx-dQ).^  = 


o. 


P> 
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Cette  équation,  jointe  à l’équation  donnée  £=o,' 
servira,  dans  chaque  cas  particulier,  à déterminer 
les  valeurs  de  j et  de  a.  > 1 1 Ji  . 

■ Ainsi!  les  équations  (a)  et  (3)  contiennent  la 
solutioq  du  problème  , dans  les  deux  cas  qu’il  peut 
présenter.  Il  est  bon  d'observer  que  -l’on  peut  com- 
prendre ces  deux  cas  dans  un  seul , en  prenant , 
pour  déterminer^  et  z,  les  deux  équations 

• • > ■ i ■ . > ; ' ' vj  * •.<.  -‘t  i 

Mdx  — dP  + . kdx  — o , Ndy — dQ-\-  . xtfx=  o , (4)' 

'a  | ^ * 1 — > ’ ■ *i  ail  ..  î la  iiïjîw..'  • . a S 

dans  lesquelles  À.est  une  quantité  indéterminée  : lors- 
que^- et  z seront  liées  par  l’équation  /.=o,  du  élimi- 
nera Centre  ces  dernières  , et  l’on  aura  i’ équation  (5). 
qui  convient  à ce  cas  ; quand  y et  s seront., , au. 
contraire,  indépendantes  entre  elles,. on  fera  Â=o, 
et  ees  dernières  équations  coïncideront  avec  les, 
équations  (a).  ■ _ * ' . é.il  1 

* t , t * ; ; *i  ^ ( j » y 

288.  Appliquons  maintenant  ces  formulés  géné- 
rales , au  problème  de  la  brachystochrone.  Eu  pre- 
nant pour  L— o les  équations  de  différentes  sur- 
faces , il  sera  aisé  de  former  les  équâttûüs  diffé- 
rentielles des  courbes  de  la  plus  .vite  descente  sur 
ces  surfaces  ; mais  ce  ne  sera  que  dans  un  très- 
petit  nombre  de  cas  , choisis  exprès , que  l’on 
pourra  les  intégrër  ; dans  le  cas  du  minimum  absolu , 
qui  sera  le  seul  que  nous  considérerons  , la  ques-  « 
tion  admet  une  solution  complète , ainsi  qu’on . 
va  le  voir. 

Nous  aurons  (n°  a85) 


ï 
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r=zV'+p'+T\ 

V âgÇë  — a)  * ’ ' 1 

. t * ' î O / ’ * « ‘ ; » • « 

cette  râleur  de  V ne  contenant  ni  y ni  z , il  s’en- 
suit M =0  et  JV=o  ; ce  qui  réduit  les  équations 
(a)  à dP=o  et  dQ=à;  d’où  l’on  tire,  en  in- 
tégrant , 

P — C,  Q = C\ 

l • • • • 

C et  C étant  deux  constantes  arbitraires.  En  diffé- 
rentiant  V parjrapport  à p et  à q , il  vient 

I 


àp  V ag(.x  — 00  +p'+ <?“)  ’ 

' dV __  ■■'•■‘q  ■ ■ -»  1 1 r : ' 

dq  V — a)  (i  +p‘  + q*)  * ’ 

I 

les  équations  différentielles  du  premier  ordre  de  la 
courbe  KmK'  seront  donc  1 


■ 1 * î P — - Q : • ; t • ' » 

Vag  (x—  c)  (1  -f  /r“  + p*) 

]/ag(x  — à)(i.+p*  + q*) 


Ces  équations  donnent  Cq—Cp—  o;  multipliant 
par  dx  et  observant  que  <]dx =dz,  pdx=  dj , on 
a Cdz  — C'djr  — o , et  en  intégrant 

• Cz  — Cy~C“-,  ; • 

f t , 

C"  étant  une  troisième  constante  arbitraire.  Cette 
dernière  équation  est  celle  d’un  plan  perpendicu- 
laire à celui  des/,  z,  et  par  conséquent  vertical, 
puisque  le  plan  des  / , z,  est  horizontal  ; ce  qui 
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nous  apprend  d’abord  que  la  courbe  cherchée 
est  plane  et  comprise  dans  un  plan  vertical.  Comme 
Je  plan  des  x,jr  est  vertical , et  que  sa  direction  est 
arbitraire,  il  est  permis,  pour  simplifier  les  calculs 
qui  nous  restent  à faire , de  choisir  le  plan  de 
la  coûrhe  pour  celui  des  coordonnées  x , y.  On 
aura  alors  z=o  et  q — o,  et,  pour  l’équation  dif- 
férentielle de  la  courbe  KmK'y 

> 

■*  /— - a*  Ci 

V * £(x— a)(i  +p *) 


Je  résous  cette  équation  par  rapporta p,  je  mul- 
tiplie par  dx,  et  je  mets  djr , à la  place  de  pdx , il 
vient 

J (X  t 

Ÿ * •**  à — — aP 

Si  l’on  transporte  l’origine  au  point  K , l’abscisse 
a de  ce  point  (n°  285)  sera  nulle,  et  en  faisant  , 

pour  abréger,  — = y,  ou  aura 


dy~ 


xdx 


V yx—jf’ 


équation  différentielle  qui  appartient  5,  une  cycloîcfe 
dont  la  base  est  la  droite  horizontale  menée  par  lé 
point  K , et  dont  le  cercle  générateur  a pour  dia- 
mètre , la  constante  arbitraire  y.  Eu  intégrant  celte 
équation,  on  trouve 

y =* — t^x—  x*  + ^-.arc.^cos.  = 2 — ^ ; 

la 


Digitized  by  Google 


LIVRE  II.  DYNAMIQUE.  435 

la  constante  arbitraire  est  nulle  , parce  qu’on  a,  à 
la  fois,  x—  o ely=o , au  point  A" .On  a aussi  x=a 
et  y =b'}  au  point  A';  d’où  il  résulte  uue  équation  de 
condiliou  qui  servira  à déterminer  la  constante  y. 

Quant  à la  condition  qui  distingue  le  minimum 
du  maximum  , et  qui  consiste  en  ce  que  l’intégrale 
prise  depuis  le  point  A jusqu’au  point 
A',  c’est-à-dire  , depuis  x=o  jusqu’à  x=a',  doit 
être  une  quantité  positive  , il  est  aisé  de  vérilier 
qu’elle  est  remplie  dans  le  cas  actuel;  car  en  faisant 
a = o et  y=o  , dans  la  valeur  de  V,  on  en  déduit 

«f*  , ■■■  1 ; 

a +P*Y 

or,  cette  quantité  est  toujours  positive;  donc, 
en  la  multipliant  partir  et  prenant  son  intégrale,  ou 
la  somme  de  ses  valeurs  comprises  entre  les  limites 
x=o  et  x—a\  on  aura  aussi  une  quantité  positive. 

Concluons  donc  de  tout  ce  calcul,  que  la  courbe 
de  la  plus  vite  descente  d’un  point  à un  autre , est 
une  cycloide  h base  horizontale , dont  l’origine  est 
au  point  de  départ. 

289.  Dan£  chaque  problème  particulier,  on  dé- 
terminera les  constantes  arbitraires,  contenues 
dans  les  intégrales  des  équations  différentielles  du 
n°  287,  eu  assujétissant  la  courbe  cherchée  à passer 
par  les  points  donnés  qui  répondent  aux  limites  de 
l’intégrale  fF'dx\  ces  constantes  peuvent  donc  tou- 
jours être  regardées  connue  des  fonctions  des 
coordonnées  de  ces  points;  ainsi,  a ,b , c étant  les 
coordonnées  du  poiut  A,  et  b'f  4-f  celles  Mu 
1.  28 
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point  K'  ( n°  a8S  ) , les  équations  de  la  courbe 
KmK' , résolues  par  rapport  à jr  et  à z,  seront  de 
cette  forme  : 

. y=f{x,a>b,c,a',b',c"),  z = F(x,a,b,c,a' ,b' ,c'). 

Si  l’on  substitue  dans  V ces  valeurs  de^-  ets,  et  les 
valeurs  correspondantes  de  p et  y,  cette  quantité  V 
deviendra  aussi  une  fonction  de  x,  a,  b , c,  a,  b',  c ; et 
sil’onprend  ensuite  riutégrale fVdx , depuis x=a, 
jusqu’à  jc=a  t on  aura,  pour  résultat,  une  certaine 
fonction  de  a , b , c,  a' , b'}  c',  que  je  désignerai  par 
T.  La  valeur  de  celte  intégrale  définie  variera  avec 
la  position  des  points  K et  À';  par  conséquent  on 
peut  demander  de  déterminer  leurs  coordonnées, 
de  manière  que  la  quantité  T soit , de  nouveau  , 
un  minimum  ou  un  maximum  ; or,  on  résoudra  cette 
question  en  prenant  la  différentielle  complète  de 
T,  par  rapport  aux  six  quantités  ay  b,c,a'yb’y  c'y 
et  eu  l’égalant  à zéro. 

L’équation  dT=o  aura  celle  forme  : 

AT—  Ada  + Ddb  -J-  Cdc  -(-  A'da'  -f~  Iï  db'  -f-  C de'  = o. 

Elle  se  décomposera  toujours  en  autant* d’équations 
qu’il  y aura  d’indéterminées  , parmi  les  quantités 
Uy  b y c , a , b'  y c.  Si,  par  exemple,  les  deux  points 
K et  K'  doivent  être  pris  sur  des  courbes  données, 
on  tirera,  des  équations  de  ces  courbes,  les  valeurs 
de  b etc , en  fonction  de  fl,  et  de  b'  et  c,  en  fonc- 
tion de  a';  de  manière  que  a et  a*  seront  les  deux 
seules  quantités  qui  resteront  indéterminées;  dif- 
férèntiant  ces  valeurs  de  b,  c,  V et  c',  et  substituant 


> 


» 
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leurs  différentielles  dans  l’équation  dT=  o,  on  lui 
donnera  cette  autre  forme  : 

dT  = Eda  -+•  E'da  .=  o ; 

or,  les  inconnues  « et  «'étant  supposées  indépendant 
tes  l’une  de  l’autre,  il  faut  qu’on  ait  séparément  E=o, 
E'=o  ; équations  qui  serviront  à déterminer  les 
valeurs  de  a et  a , qui  répondent  au  maximum  ou 
au  minimum  de  la  quantité  Y.  On  s’assurera  en- 
suite que  l’un  ou  l’autre  a lieu , en  ayant  égard  au 
signe  de  la. différentielle  seconde  de»  Y,  qui  doit 
être  positive  pour  le  minimum , et  négative  pour  le 
maximum. 

290.  La  recherche  des  plus  grandes  et  des  plus 
petites  valeurs  de  Y,  ne  présentera  donc  aucune 
difficulté , toutes  les  fois  que  cette  quantité  sera 
donnée  explicitement,  en  fonction  des  coordonnées 
des  points  K et  K'  ; pour  l’obtenir  sous  cette  forme, 
il  faudrait  d’abord  intégrer  les  équations  (4),  et  en- 
suite la  différentielle  Vdx\  ce  qui  serait  le  plus 
souvent  impossible  ; mais  nous  allons  faire  voir 
que  l’on  peut  former  la  différentielle  complète  de 
Y,  par  rapport  aux  six  quantités  a,  b,  c,  a',b',c' , 
sans  être  obligé  d’effectuer  ces  intégrations. 

Nous  avons  représenté  par  Y,  l’intégrale  dé— 
fiuie  fVdx , prise  depuis  x=u,  jusqu’à  x=a'  -,  T 
peut  donc  être  considéré  comme  la  somme  des 
valeurs  de  Vdx  , comprises  dans  cet  intervalle  ; par 
conséquent,  si  a devient  a-\-da , T se  trouvera 
diminuée  de  V,day  Vt  Résignant  la  valeur  de  V qui 
répond  à x—a  • et  de  même  d devenant  a' -f- dd } 

28.. 
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7T  augmentera  de  V tda  y Vu  représentant  la  valeur 
de  V qui  répond  à x=a'  : donc  la  difFérentielle 
de  T , due  à la  variation  des  deux  limites  de  l’in- 
tégrale de  Vdcc,  sera 

V.àd  — Vjia. 

Supposons  que  l’on  fasse  varier  les  quantités 
a , b,  cy  a , b' , c',  qui  entrent  dans  les  valeurs  de 
y et  de  z,  et  désignons  par  la  différentielle  de  y, 
et  par  0 celte  de  z,  provenant  de  la  variation  de  ces 
quantités.  Il  est  aisé  de  voir  que  les  différentielles 
de  p et  de  q , dues  à ces  mêmes  variations , seront 

^ et  ^ ; par  conséquent  la  différentielle  de  la  fonc- 
tion f^y  prise  par  rapport  aux  quantités  ay  b}  ct 
a' y b' , c,  qui  y sont  introduites  par  la  substitution 
des  valeurs  dey,  z,pe lq,  sera 

M,  + M + P.J£+Q.£; 

* 

Jescoefficiens  M,N,P,Qé tant  les  mêmes  que  dans  le 
n°  287.  Mais,  en  général,  la  fonction  V peut  con- 
tenir plusieurs  des  quantités  a,  bt  c , a',  b',  c',  avant 
la  substitution  des  valeurs  de  y,z,pe t q : pour  fixer 
les  idées,  nous  supposerons  qu’elle  ne  renferme 
que  a , indépendamment  de  cette  substitution  , 
comme  cela  a lieu,  par  exemple,  dans  le  problème 
de  la  brachystochrone  ; alors , pour  avoir  la  diffé- 
rentielle complète  de  V,  par  rapport  aux  quantités 
a y b y etc.  y il  faut  ajouter*»  la  formule  précédentè, 
un  terme  Rda , qui  représentera  la  différentielle 
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de  Vy  prise  par  rapport  à la  quantité'  a que  V ren- 
ferme explicitement.  En  ayant  donc  égard  aux 
quantités  a,  bf  c,  <z',  b'f  c\  qui  entrent  explicitement 
ou  implicitement  sous  le  signe  fy  la  différentielle 
de  fVdx  y sera 

J*  Çjtfti  -j-  Ni  + P.  4-  Rda^.dx-y 

donc  en  ayant  égard  à la  variation  de  ces  quantités, 
et  à celle  des  limites  a et  a de  l’intégrale,  on  aura, 
pour  la  différentielle  complète  de  ff^dx  ou  de  T, 

dT=  Vttda’  — V <la  + da.fRdx 

+/(  Mudx  -f  mdx  Pdm 4-  Qdâ). 

Les  limites  des  deux  intégrales  contenues  dans 
cette  formule  , sont  x—a  et  x=d  ; si  l’on  dé- 
signe par  P/)  Qty  ci>/ , 0y , les  valeurs  de  P}  Q , a , 0 , 
qui  répondent  à x—a , et  par  P,,  Qtt,  û>„,  0y/,  celles 
des  mêmes  quantités  , qui  répondent  à x=a't  on 
aura , par  le  procédé  de  l’intégration  par  parties  , 

fPd*  = P j» „ — P ,0,  +fi»dP, 
fÇdù=  QX  - Q,ô,  +fidQ  -, 

la  seconde  de  nos  deux  intégrales  deviendra  donc 

4-  (Ndx-dQ)^ 

En  vertu  des  équations  (4)  du  n*  287,  cette  dernière 
intégrale  est  la  même  chose  que 
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par  conséquent  la  valeur  de  dT  devient 

» 

dT  = V da  — Vda  + />„—/>,+  Qut— Q A+  da  fRd* 

Le  dernier  terme  de  cette  valeur  est  nul , soit 
qu’on  ait  A=o,  soit  qu’on  ait 


dL  , dL 
~dy'a+~dï- 


fl  — 


o. 


Le  premier  cas  a lieu  lorsque  la  courbe  KmK'  ne 
doit  pas  être  tracée  sur  une  surface  donnée  ; et  le 
second  , lorsque  la  surface  donnée  sur  laquelle  cette 
courbe  doit  être  tracée  , ne  varie  pas  en  même 
tems  que  la  position  des  points  extrêmes  K et  K'. 
En  effet,  dans  le  second  cas,  l’équation  L = o de 
la  Surface  donnée , ne  renferme  que  les  coordon- 
nées x,y , z,  et  ne  contient  pas  les  coordonnées 
a , b , c , a,  //,  cf  des  points  K 'et  K'  ; d’ailleurs  les 
valeurs  de^'  et  de  a,  en  fonction  de  x et  de  ces  der- 
nières coordonnées  , tirées  des  équations  de  la 
courbe  KmK',  et  substituées  dans  l’équation  Z=o  , 
doivent  la  rendre  identique  ; par  conséquent  la 
différentielle  de  Lf  prise  par  rapport  aux  quantités 
a ,b , c , a,  b' , c\  en  considérant  y et  s comme  des 
fonctions  de  ces  quantités , doit  être  égale  à zéro 
or,  d’après  ce  queTeprésentent  w et  0,  cette  différen- 
tielle n’est  autre  chose  que  le  premier  membre  de 
l equation  précédente. 

Si  la  surface  dont  l’équation  est  L—o , dépen- 
dait de  la  position  des  points  K et  K',  L renfer- 
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meraitexplicitement  une  ou  plusieurs  de  leurs  coor- 
données ; la  différentielle  complète  de  L , par  rap- 
port à ces  coordonnées  , contiendrait  donc  un  nou- 
veau terme  provenant  de  la  variation  des  quantités 
o,  b , etc.  , contenues  explicitement  dans  L ; cette 
différentielle  complète  serait  toujours  égale  à zéro, 
de  sorte  qu’en  désignant  par  /ce  nouveau  terme, 
on  aurait 


àL  dL 

dy  dz' 


et  alors  le  dernier  terme  de  dT>  au  lieu  d’être 
nul  , serait  égal  h/lXdx. 

Observons  enfin  que  y étant  une  fonction  de 
x,ay  b , c,  d , V , c'y  sa  différentielle  complète,  prise 
par  rapport  à ces  sept  quantités,  se  oompose  du 
terme  a , qui  provient  de  la  variation  des  six  der- 
nières, et  du  terme  pdx  , qui  exprime  la  différen- 
tielle de  y,  prise  par  rapport  à x seulement.  On  a> 
donc  dy=pdx-\-a>;  d’où  l’on  tire  a>=dy — pdx  ; 
nous  aurons  de  même  Q=dz — (/dx  ; par  consé- 
quent , si  l’on  désigne  par  pt  et  q ,,  les  valeurs  de  p 
et  q , qui  répondent  au  point  K , et  si  l’on  fait  at- 
tention que  a,  b}  c}  sont  les  coordonnées  de  ce 
point,  on  aura 


at  — db  — p (la , 6j  = de  — q da  -, 

et  de  même  , en  désignant  par  pu  et  qtti  les  valeurs 
de  p et  de  q , relatives  au  point  K' y dont  les  coor- 
données sont  q7,  b' , c' y on  aura 


= db'  — p„dd,  ô„  = de'  — q„da 
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Je  substitue  ces  valeurs  dans  celle  dT , dont  je 
suppose  le  dernier  terme  nul , il  vient 

dT= = y.da  — V,da  •+■  P^b'—pda  ) —P,{db  —pda) 
*4-  Q,(dc  — q„da  ) — Q,(dc  — qda)  da  .f  Rdx. 

C’est  cette  valeur  de  dT  qu’il  faudra  égaler  à zéro, 
pour  trouver  les  maxima  et  les  ntininm  de  fFdx,  re- 
latifs à la  positionnes  points  K et  K\  Le  procédé 
ordinaire  du  calcul  des  variations  conduirait  aussi 
au  même  résultat , en  ayant  égard  aux  termes  qui  se 
trouvent  hors  du  signe  f dans  la  variation  com- 
plète de  fFdx,  et  qui  se  rapportent  aux  limites  de 
celte  intégrale. 

agi.  Nous  pouvdtas  maintenant  déterminer  la 
courbe  de  la  plus  vite  descente , en  supposant  va- 
riable le  point  de  départ  du  mobile,  ainsi  que  celui 
qu’il  doit  atteindre. 

En  différentiant  par  rapport  à a , la  valeur  de  Ff 
donnée  précédemment , on  trouve 

R_  t/TTT+T’. 

V/ag(x  — o)J’ 

et  si  l’on  prend  la  différentielle  complète  de  F,  par 
Tapport  à x,  p et  q , on  a 

dF—  — Rdx  + Pdp  4-  Qdq  ; 
par  conséquent 

fRdx  = — V+fPdp  +fQdq. 
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Il  ne  sera  question  ici , comme  dans  le  n*  288 , 
que  du  cas  où  la  courbe  cherchée  KrnK'j  n’est  pas 
assujélie  à être  tracée  sur  une  surface  donnée.  Dans 
ce  cas , nous  savons  déjà  que  les  quantités  P et  Q 
sont  constantes.  Les  quantités  P t et  Pa,  qui  se  rap- 
portent aux  points  extrêmes  K et  À',  sont  donc 
égales  entre  elles,  et  égales  à la  quantité  /*,  qui  se 
rapporte  à un  point  quelconque  ; et  par  la  même 
raison  , on  a Qtts=.Qt—Q.  Mettant  donc  les  cons- 
tates P,,  et  Qét  à la  place  de  P et  Q , on  aura  • 

fPdp  = Pup  + const. , fQdq  = Quq  -f*  conrtï  ; 

et  l’intégrale  indéfinie  fRdx  deviendra 

fRdx  = — V+  P, p + Q„q  + const.  ; 

d’où  l’on  conclut  pour  l’intégrale  définie  , prise  de- 
puis x—a  jusqu’à  jr=a', 

fRde  = -v.  + Ft  + P JP,  -P..P.  + Q.<l»  ~ <?.< h- 

Si  l’on  substitue  cette  valeur  dans  celle  de  dT \ 
du  n°  précédent , et  que  l’on  y mette  en  même 
teins  Plt  et  Q„,  à la  place  de  Pte t Q/t  on  trouve, 
en  réduisant , 

dT  — T\da  -f-  Pm  ( db ' — pdd)  Q„  (de  — qda') 

— V da  — P„  (db  — P„da  ) — Q„  (de  — qda  ) ; 

substituant  de  nouveau,  pour  Vui  P„,  Q„,  leurs 
valeurs,  qui  se  déduisent  de  celles  de  V,  P,  Q, 
en  y faisant  x: —et,  p—p„,  q — il  vient,  après 
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des  réductions  fort  simples, 

da! -\-p :ldb'  -f -q„dc  — dci  — p db  — q de 

dr= T) ~ : 

le  dénominateur  D représente  ici  , pour  abréger 
le  radical  \/ag(  i ~\~p  „%-{-q  „M)(d — <')•  En  égalant 
numérateur  à zéro  , on  aura  l’équation  d’où  dé- 
pendent les  inaxnna  et  les  rninima  de  la  fonction  T. 

392.  Celte  équation  présente  différons  cas 
examiner,  suivant  les  conditions  diverses  auxquelles 
on  assujétit  les  points  K et  K'.  Nous  considérerons 
d’abord  l’un  des  cas  les  plus  simples,  celui  où  le 
point  K est  supposé  fixe,  et  où  le  point  K'  doit 
être  pris  sur  une  courbe  plane  II K' H' , située  dans 
un  plan  vertical  passant  par  le  point  AT.  Le  problème 
qui  nous  occupe,  consiste  alors  à déterminer,  parmi 
toutes  les  cycloïdes  à base  horizontale , tracées 
dans  ce  plan  , et  dont  l’origine  est  au  point  K, 
celle  qu’un  corps  pesant  doit  suivre  pour  atteindre 
la  courbe  H K' H' , dans  le  tems  le  plus  court.  En 
prenant  ce  plan  , pour  cel^i  des  coordonnées  x et 
j,  la  quantité  q sera  nulle  dans  toute  l’étendue  de 
la  courbe  ; ainsi  l’on  aura  q„—o.  Le  point  K étant 
supposé  fixe  , on  aura  aussi  da=o,  db=o  , dc= o; 
la  valeur  de  dT  se  réduit  donc  à 

J rn _da'  + p db' 

D ’ 

r 

d’où  l’on  tire,  en  égalant  son  numérateur  à zéro. 
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. db' 

*+P..t7-,=o. 

Or , cette  équation  exprime  que  la  cycloïde  de- 
mandée coupe  à angle  droit  la  courbe  donnée 
HK'H'y  c’est-à-dire,  qu’au  point  AT,  où  les  deux 
courbes  se  rencontrent , leurs  tangentes  K'  et  et  K'Q 
sont  perpendiculaires  entre  elles. 

Lorsqu'il  existera  plusieurs  cycloïdes  à base  ho- 
rizontale , dont  le  sommet  commun  sera  au  point 
K y c t qui  couperont  à angle  droit , la  courbe  don- 
née H K' II' \ il  en  faudra  conclure  que  la  fonction  T 
est  susceptible  de  plusieurs  minirna  ou  maxima.  On 
distinguera  les  uns  des  autres  pat*  le  signe  de  la  diffé- 
rentielle seconde  d%T  : les  cycloïdes  qui  répondront 
à des  minirna , ou  à des  valeurs  positives  de  d'T, 
seront  effectivement  des  cycloïdes  de  la  plus  vite 
descente  ; celles , au  contraire , qui  réppndront  à 
des  maxima,  seront  des  cycloïdes  de  la  moins  vite 
descente. 

Si  l’on  trace  la  courbe  HK'H'y  de  manière  quelle 
coupe  à angle  droit  , toutes  les  cycloïdes  à base 
horizontale,  qui  ont  leur  origine  au  point  À , la 
valeur  de  T sera  la  même  relativement  à tous  les 
points  de  la  courbe  ; par  conséquent  si  des  corps 
pesans  partent  du  point  K,  au  même  instant,  et 
se  meuvent  sur  les  cycloïdes , ils  atteindront  tous  en 
même  tenrs , la  courbe  UK' H' , ainsi  tracée.  Son 
équation  différentielle  est  facile  à former  j mais  l’inté- 
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grale  de  cette  équation  n’est  pas  connue  sous  forme 

finie. 

393.  En  général , lorsqu’on  ne  suppose  aucune 
dépendance  entre  les  coordonnées  du  point  K et 
celles  du  point  K'y  l’équation  dTz=.o , se  partage 
en  deux  autres , savoir  : • , 

da  +p„db'  4.  qndc'  c=  o , da  +p„db  + qmdc  = o.  (a) 

Ces  équations , jointes  à celles  des  courbes  ou  des 
surfaces  sur  lesquelles  les  points  K et  K ' doivent  se 
trouver,  seront  dans  tous  les  cas  en  même  nombre 
que  les  coordonnées  de  ces  points,  et  serviront 
à les  déterminer.  La  position  de  K et  K'  étant  con- 
nue , on  mènera  par  ces  points,  dans  un  plan  ver- 
tical ,une  cycloïde  KmK',  à base  horizontale  , dont 
l'origine  soit  au  point  K ; et  cette  courbe  sera  une 
cycloïde  de  la  plus  vite  ou  de  la  moins  vite  des- 
cente , selon  que  la  différentielle  seconde  de  T 
sera  positive  ou  négative. 

Les  équations  (a)  nous  montrent  comment  cette 
cycloïde  se  trouvera  placée  par  rapport  aux  courbes 
ou  aux  surfaces , sur  lesquelles  les  points  K et  K ' 
doivent  être  pris.  Supposons,  par  exemple,  que  ces 
points  doivent  être  pris  sur  deux  courbes  quelcon- 
ques GKG',  H K' H' f planes  ou  à double  courbure; 
il  résulte  d’abord  de  la  première  équation  que  la 
courbe  KmK ‘ coupera  à angle  droit  la  courbe 
H K' H’ y ou  que  leurs  tangentes  K' a et  K'C  seront 
perpendiculaires  entre  elles;  ensuite  si  l’on'ïnène 
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par  le  point  AT,  une  tangente Ky  à la  courbe  GKG 
et  une  parallèle  Ka'  à la  droite  K' a.,  ces  deux  droites 
Ky  et  Ka!  seront  perpendiculaires  en  vertu  de  la 
6econde  équation  ( a ).  Ainsi  quand  les  trois  courbes 
seront  comprises  dans  un  même  plan  vertical , les 
tangentes  Ky  et  K'Ç  seront  parallèles  entre  elles, 
puisqu’elles  sont  perpendiculaires  aux  droites  paral- 
lèlles  K'a  et  Ka! . 


Lorsque  les  points  K et  K'  devront  être  pris  sur 
des  surfaces  données,  il  est  aisé  de  voir,  d’après 
les  équations  (a), que  leurs  plans  tangens  aux  points 
K et  K' y seront  parallèles  entre  eux  et  perpendi- 
culaires à la  droite  K'a}  tangente  à la  courbe  KmK' 
au  point  K'. 
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CHAPITRE  IV. 

DU  MOUVEMENT  D’UN  POINT  MATÉRIEL  SUR 
UNE  SURFACE  DONNÉE. 

294-  Dans  ce  mouvement,  nous  pouvons  consi- 
dérer le  mobile  comme  libre,  et  faire  abstraction  de 
la  surface  sur  laquelle  il  doit  se  mouvoir,  pourvu 
que  nous  ajoutions  aux  forces  données , qui  agissent 
sur  lui,  une  force  accélératrice , de  grandeur  incon- 
nue et  normale  à la  surface  donnée,  dont  l’effet  soit 
de  détruire  à chaque  instant  la  pression  que  les  forces 
données  exercent  sur  celte  surface  , ainsi  que  la  vi- 
tesse du  mobile,  décomposée  suivant  la  normale. 
Cette  nouvelle  force  représentera  la  résistance  de  la 
surface  ; elle  sera  égale  et  contraire  à la  pression 
totale  que  cette  surface  éprouve,  et  qui  est  due  en 
partie  à la  vitesse  du  mobile.  En  conservant  les  dé- 
nominations du  n*  219,  et  désignant  en  outre  par  iV, 
la  force  normale  inconnue  , et  par  e , t,  t,  les  angles 
que  sa  direction  fait  avec  les  axes  des  x , des^*  et 
des  z,  les  équations  du  mouvement,  trouvées  dans 
ce  n°,  deviendront 

d*x  Ar 

-T—  = X -4-  N.  cos.  e , 

— cos. 

î—  ==Z  + Ar.  coi. 
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Soit  L—o,  l’équation  de  la  surface  donnée;  on 
aura  pour  les  cosinus  des  angles  ê,  t,  t',  que  la  nor- 
male fait  avec  les  axes  des  coordonnées. 


,,  d Ij  , d L 

cos.s=  V.  -J—,  cos.t'  = /^. 

dx  dy 

en  faisant,  pour  abréger, 

r=± 


. ..  dL 

COS.i  — P.  ~~y~  \ 


)/<$+<&+<&' 


le  double  signe  ± provient,  comme  nous  l’avons 
déjà  remarqué  (n°  25),  de  ce  que  les  angles  e, 
peuvent  se  rapporter  à la  partie  de  la  normale  qui 
tombe  dans  la  concavité  de  la  surface,  ou  à son  pro- 
longement. 

Si  l’on  substitue  ces  valeurs  de  cos. g,  cos. g',  cos  g', 
dans  les  équations  (rn)\  que  l’on  élimine  ensuite  N 
entre  ces  trois  équations,  la  quantité  V s’en  ira  en 
même  teins,  et  il  restera  deux  équations  différen- 
tielles secondes  qui  ne  renfermeront  plus  que  des 
quantités  données  , savoir,  les  forces  X , I',  Z,  et 
les  différentielles  de  L,  prises  par  rapport  à x,  à y 
et  à z.  Ces  deux  équations,  jointes  à l’équation  Z=o, 
serviront,  dans  chaque  cas  particulier,  à détermi- 
ner les  trois  coordonnées  du  mobile  en  fonction  du 
teins. 


29').  Supposons , par-exemple,  que  la  pesanteur 
soit  la  seule  force  donnée,  qui  agisse  sur  le  point 
matériel , et  que  la  surface  sur  laquelle  il  est  obligé 
de  se  mouvoir,  soit  une  sphère.  Prenons  l’axe  des  z , 
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vertical  et  dirigé  dans  le  sens  de  la  pesanteur  que 
nous  désignerons  par#;  nous  aurons  Af=o,  T=o, 
Z— g-,  et  si  nous  plaçons  l’origine  des  coordonnées 
au  centre  de  la  sphère,  son  équation  sera 

x*  -f-y*  -f-  z*  — a*  = o , 

a étant  le  rayon.  On  aura  donc  — a*; 

d'où  l’on  conclut 

dL  x dL y dL z 

dx  a ’ dy  a'  dz  a* 


et  par  conséquent 


X \ 2 

cos.«  = rb  - , cos.e'  = ±:^.  cos.  f*  ± - , 
a a a 

Le  rayon  de  la  sphère  et  son  prolongement  sont  les 
deux  parties  de  la  normale  à cette  surface;  or,  les 
valeurs  que  nous  trouvons  pour  cos.«,  cos.é',  cos.e', 
sont  en  effet  les  cosinus  des  angles^jue  fait  le  rayon  , 
ou  son  prolongement,  avec  les  axes  des  coordon- 
nées : les  signes  inférieurs  appartiennent  à la  direc- 
tion d’une  force  qui  agirait  suivant  le  rayon  même  , 
ou  qui  tendrait  à rapprocher  le  mobile  du  centre  de 
la  sphère  ; les  signes  supérieurs  appartiennent  à la 
direction  contraire. 


Les  équations  (m)  se  réduisent  à celles-ei  : 

« 

où  les  signes  supérieurs  doivent  être  pris  ensemble, 
et  correspondent  aux  signes  supérieurs  des  valeurs 

de 
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de  c oa. t,  cos. s',  cos. **,  et  de  même  par  rapport  aux 
signes  inferieurs.  Pour  éliminer  dbN,  je  multiplie 
la  première  parj,  la  seconde  par  x,  et  je  retranche 
ensuite  l’uue  de  l’autre;  il  vient  jd'x — y 
maisj'ï&c — xd‘j—d.(jdjc — xdj)y  en  intégrant, 
on  aura  donc 

ydx  — xdy  = cdt y (a) 

e étant  la  constante  arbitraire. 

J’aurai  une  seconde  équation  différentielle  du  pre- 
mier ordre,  indépendante  de  l’inconnue  dz  N , en 
ajoutant  ensemble  les  équations  (i)  , après  avoir  mul- 
tiplié la  première  par  dx,  la  seconde  par  dj,  la  troi- 
sième par  dzy  ce  qui  donne 


dxd'x  -f-  dyd'y  -(-  dzU'z 
dl • 


= gdz  db  N (xdx  -f -ydy  zAz.)  y 


or,  l’équation  de  la  sphère  étant  différentiée,  donne 


xdx  d-  y dy  -+-  zdz  = o ; (3) 

on  peut  donc  supprimer  le  dernier  terme  de  l’équa- 
tion précédente;  et  si  l’on  intègre  ensuite  les  deur 
membres  de  cette  équation,  il  vient 


dx*  -f-  rfy*  -f-  dix  j 

rfr = *gz  + d} 


(4) 


c'  étant  une  seconde  constante  arbitraire. 

296.  La  détermination  du  mouvement  du  corps  ne 
dépend  plus  maintenant  que  de  l’intégration  des  trois 
équations  du  premier  ordre  (2),  (3),  (4),  dont  la 
seconde  a déjà  pour  intégrale,  l’équation  de  la  sphère. 

»•  29 
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Cette  intégration  n’est  pas  possible  sous  forme  finie; 
mais  on  peut  séparer  les  variables  clans  ces  équa- 
tions, et  ramener  le  problème  à la  méthode  des  qua- 
dratures. 

Pour  le  faire  voir,  je  mets  l’équation  (3)  sous  cette 
forme  xdx-\-ydy— — zdz\  je  l’élève  au  carré,  ainsi 
que  l’équation  (2),  et  j’ajoute  ensuite  ces  deux  équa- 
tions ; il  vient 

(x’  -4-y) . (dx1  -f-  (iy3)  = z'dz*  -f - cVft*. 

J'élimine  cbc*-\-dy*  dans  celle-  ci , au  moyen  de 
l’équation  (/(),  et  -y't  au  moyen  de  l’équation 
zl  = a'  ; j’ai  pour  résultat  une  équation 
entre  z,  dz  et  dl-}  en  la  résolvant  par  rapport  à dl , je 
trouve 

di  = 

t/(û“  — z'Xc'4-Qgz)—c' 

Si  l’on  intègre  celte  formule  par  approximation,  on 
aura  t en  fonction  de  z,  et  réciproquement  zen  fonc- 
tion de  t. 

297.  L’ordonnée  z ne  suffit  pas  pour  déterminer 
là  position  du  mobile  ; elle  fait  seulement  conualtrc 
le  plan  horizontal  dans  lequel  il  se  trouve  à chaque 
instant;  mais  il  estévidentquesi  l’on  avait  aussi  l’angle 
que  fait  la  projection  horizontale  de  son  rayon  vec- 
teur, avec  l’axe  des  jr,  ou  avec  celui  des  y,  la  posi- 
tion de  ce  rayon  serait  entièrement  connue,  et  par 
conséquent  celle  du  mobile  sur  la  sphère  le  serait 
aussi.  Or,  cet  angle  est  donné  en  fonction  de  z par 
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line  formule  semblable  à la  précédente  qui  donne  le 
teins  en  fonction  de  la  même  variable. 

En  effet,  soit  eo  l’angle  compris  entre  la  projec- 
tion horizontale  du  rayon  vecteur  et  Taxe  des  x ; 
cette  projection  est  égale  à \Za* — z%,  et  l’on  a 

y=  y/aa  — a’iain.®  , x =*  {/a1  — a*. cos.  »; 
d’où  l’on  tire 

ydx  — xdy  — (a*  — a*).,  dm  ; , 

l’équation  (2)  donnera  donc 


Substituant  pour  dt , sa  valeur  précédente , on  aura 
dx  sous  la  forme  : dx—Fz.dz.  En  intégrant  par  ap- 
proximation , on  aura  a>  en  fonction  des;  et  comme 
z est  déjà  censée  connue  en  fonction  de  l , les  deux 
^variables  s et  « seront  connues  pour  un  instant  quel- 
conque; donc  on  pourra,  à chaque  instant,  assigner 
la  position  du  mobile  sur  la  sphère  donnée. 

298.  On  voit  par  cette  analyse  que  le  problème 
du  mouvement  d’un  corps  pesant  sur  une  sphère  , 
dépend  en  définitif  de  l’intégration  de  deux  fonc- 
tions d’une  Seule  Variable.  Ce  problème  comprend 
le  mouvement  du  pendule  simple,  dans  le  cas  où  la 
vitesse  initiale  n’est  pas  dirigée  dans  le  plan  vertical , 
mené  par  le  point  de  suspension;  alors  les  oscilla- 
tions du  pendule  ne  sont  plus  renfermées  dans  ce 
plan  ; mais  le  point  matériel,  suspendu  à l'extrémité 

29.. 
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du  fil  inextensible,  est  toujours  assujéti  à se  mou- 
voir sur  la  sphère  dont  le  centre  est  le  point  de  sus- 
pension, et  qui  a pour  rayon,  la  longueur  du  fil. 
Ou  déterminera  donc  les  lois  de  son  mouvement, 
en  développant  les  valeurs  de  dt  et  de  dce  en  séries 
convergentes , et  en  les  intégrant  ensuite.  Nous  nous 
dispenserons  d’effectuer  ces  calculs,  vû  que  le  pen- 
dule à oscillations  coniques  n’est  d’aucun  usage  dans 
la  pratique , où  l’on  fait  toujours  ensorte  que  les 
oscillations  soient  renfermées  dans  un  même  plan. 

29g.  Avant  de  quitter  ce  problème  particulier , il 
est  bon  de  montrer  comment  les  équations  (1)  peu- 
vent servir  à déterminer  l’inconnue  N , et  le  sens 
dans  lequel  cette  force  normale  agit  sur  le  mobile. 
On  obtiendra  la  valeur  de  N sous  la  forme  la  plus 
simple,  en  employant  la  combinaison  suivante  de 
ces  trois  équations. 

Je  multiplie  la  première  par  x , la  seconde  par^y, 
la  troisième  par  z , et  je  les  ajoute  ensuite;  il  vient 

xd’x  -\~yd'y  -f-  zd’z  J „ (x*-f-  ya+  *“) 

. 

L’équation  xdx  ydjr-{- zdz—o , étant  différen- 
tiée  et  divisée  par  dt *,  donne 

xd‘x  -f-  y d'y  -f-  zd'z  __  dx'  -f-  dy'  -f-  dz‘ 

de  — de  • 

v étant  la  vitesse  du  mobile  ; donc,  à cause  de 
l’équation  précédente  devient 

— vl  — gz±:  Na,  ou  ±.  N = — — . 

0 a a 
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Tant  que  le  mobile  se  trouve  au-dessous  e_u  plan 
horizontal,  mené  par  le  centre  de  la  sphère,  l'or- 
donnée z est  positive , et  la  valeur  de  d=  N est  néga- 
tive ; il  faut  donc  prendre  le  signe  inférieur  devant 
la  quantité  JY,  afin  que  cette  quantité,  qui  repré- 
sente l’intensité  d’une  force,  soit  positive  (n*  10); 
par  conséquent  il  faut  aussi  prendre  les  signes  infé- 
rieurs devant  les  valeurs  de  cos.é,  cos.é',  cos. s*, 
parce  que  ces  signes  se  correspondent;  mais  alors  les 
angles  e,  é',  é',  appartiennent  au  rayon  de  la  sphère 
( n°  ag5);  donc  la  force  N,  ou  la  résistance  de  la 
surface,  est  dirigée  suivant  ce  rayon,  ou  de  dehors 
en  dedans,  et  la  pression  que  la  surface  éprouve, 
est  au  contraire  dirigée  suivant  le  prolongement  du 
rayon,  ou  de  dedans  en  dehors. 

Si  le  mobile  s’élève  ^au-dessus  du  plan  horizontal , 
mené  par  le  centre  de  la  sphère,  l’ordonnée  z de- 
viendra négative,  et  il  sera  possible  que  la  quantité 
le  devienne  aussi.  Quand  cela  aura  lieu  , la 
résistance  de  la  surface  sphérique  s’exercera  suivant 
le  prolongement  du  rayon,  et  la  pression  que  cette 
surface  éprouve,  sera  dirigée  suivant  le  rayon  même. 
Dans  tous  les  cas,  la  pression  sera  égale  à la  Quantité 

abstraction  faite  du  signe. 

En  supposant  que  le  mobile  fut  retenu  sur  la  sphère 
par  un  fil  inextensible , attaché  au  centre  et  d’une 
longueur  égale  au  rayon,  ce  fil  sera  tendu  dans  le 
sens  de  sa  longueur,  tant  que  v*-f-gs  sera  une  quan- 
tité positive:  au  contraire,  il  éprouvera  une  con- 
traction dans  le  même  sens,  lorsque  cette  quantité 
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deviendra  négative.  Cette  tension  ou  cette  contrac-, 

lion  sera  toujours  égale  à — ~ abstraclionfaitedu 
signe. 


3oo.  Considérons  maintenant  les  équations  géné- 
rales du  n*  ac)4-  En  différentiant  complètement  l’é- 
quation L=o,  on  a 


dL=^-^+tydy+Tz.dz=0'' 


d’où  l’on  conclut 


cos.*.d.r  4- cos.t' .dy  4-  cos.t"  .dz  — V .dL  = o; 

par  conséquent,  si  l’on  ajoute  les  équations  (ni) , 
après  avoir  multiplié  la  première  par  dx,  la  seconde 
par  dy,  la  troisième  par  dz , on  aura  une  équation 
indépendante  de  iY,  savoir  : 

d^c+Jyÿ  + =xdx+  Ydy  + Zdz. 


Supposons  que  la  formule  Xdx-\-  Ydy-^-Zdz  soit  la 
différentielle  d’une  fonction  des  trois  variables  x,y, 
3 , regardées  comme  indépendantes , et  soit f(x,y,  r), 
cette  fonction.  En  intégrant  les  deux  membres  du 
cette  dernière  équation,  nous  aurons 


dx1  dy'  4-  dz1 


+ C\ 


Ç étant  la  constante  arbitraire.  On  en  déduit 


=xzf(x,y,z)  — 3/(a,J>,c),  (a) 
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en  désignant  par  v la  vitesse  qui  répond  aux  coor- 
données x y j,  z,  et  par  A celle  qui  répond  aux  coor- 
données a,by  c. 

Nous  avons  déjà  trouvé  cette  équation  dans  le  cas 
d’un  point  matériel  libre,  et  dans  celui  d’un  point 
astreint  à rester  sur  une  courbe  donnée  ; elle  a donc 
lieu  dans  tous  les  cas  que  peut  présenter  le  mouve- 
ment d’un  point  matériel, en  supposant, toutefois, que 
la  formule  Xdx- {-  Ydj  -f-  Zdz  soit  une  différentielle 
exacte  à trois  variables.  Ainsi,  dans  cette  hypothèse, 
l’accroissement  du  carré  de  la  vitesse  du  mobile , en 
passant  d’un  point  à un  autre,  ne  dépend  jamais  çfe 
la  courbe  qu’il  décrit  dans  l’intervalle  : il  dépend 
seulement  des  coordonnées  de  ces  deux  points,  et 
de  la  nature  des  forces  appliquées  au  mobile.  Quand 
le  mouvement  a lieu  dans  une  courbe  fermée,  cet 
accroissement  est  nul  , et  la  vitesse  redevient  la 
même,  toutès  lesfois  que  le  mobile  revient  àlamème 
position.  Quelle  que  soit  la  courbe  décrite,  la  vitesse 
demeure  constante,  lorsqu’aucune  force  accéléra- 
trice n’agit  sur  le  mobile,  et  qu’il  se  meut  en  vertu 
d’une  impulsion  primitive. 

. > 

5oi.  Quand  la  vitesse  est  connue  en  fonction  des 
coordonnées  xyy,  z,  il  est  aisé  de  déduire  immédia- 
tement des  équations  (/«),  les  équations  différentielles 
de  la  trajectoire.  Pour  cela,  j’y  substitue  à la  place  de 
cos. g,  cos. g',  cos.e",  leurs  valeurs;  puis  je  mul- 
tiplie successivement  la  première  équation  par  dj  et 
par  dzj  et  je  la  retranche  des  deux  autres , multf- 
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pliées  partir;  je  forme,  de  cette  manière,  ces  deux 

équations: 


Or,  on*a 


iv  d -y 

y- dt>~  de  dx' 


dx.^j- — dz. 

<5* 


d'x  dx*  , dz  , 

lF~W  d‘Sx  ’ 


et  dans  ces  formules,  les  différentielles  de  ^ et  ^ 

% Cl  JC.  CI.C 

peuvent  être  prises  en  regardant  telle  variable  qu’on 
voudra, comme  la  variable  indépendante;  d’ailleurs, 
en  désignant  par  ds  l’élément  de  la  trajectoire,  et 
toujours  par  v la  vitesse,  on  aura 

dx  dx  • 

dt~V'  dl  5 

il  s’ensuit  donc 


"•■ÿ-d-dà‘  r**-xJy+«r.(£y. .«to-g-ty) . 

*i£4\=zix-xd‘+r'r- (%■**- 

Ce  qu’il  y a de  plus  simple , en  général , c’est  de 

prendre  les  différentielles  de  ^ et  ^ , en  regardant 

x comme  la  variable  indépendante,  ou  en  supposant 
dx  constante  ; on  a alors 

, d\ d*y  , dz  • d'z 

' Sx  dx  ‘ 'Sx~~  dx' 
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substituant  eu  outre , dans  les  deux  dernières  équa- 
tions^ à la  place  de  v sa  valeur  en  fonction  de  x,yx  z, 
et  éliminant  entre  elles  l'inconnue  NV>  il  en  résul- 
tera une  équation  différentielle  du  secondordre  entre 
les  trois  coordonnées  x , y , z. : celle-ci  et  L=o, 
seront  les  deux  équations  de  la  trajectoire. 

Si  le  mobile  est  entièrement  libre,  on  feraiV=t), 
dans  les  équations  précédentes,  qui  deviendront  les 
deux  équations  différentielles  secondes  de  la  trajec- 
toire. 

I 


303.  On  pourrait  déterminer  la  valeur  de  N et  le 
signe  de  la  quantité  au  moyen  des  équations  (ni), 
ce  qui  ferait  connaître  la  pression  que  la  surface 
donnée  éprouve  en  chacun  de  ses  points,  et  le  sens 
dans  lequel  cette  pression  s’exerce;  mais  on  y par- 
viendra d’une  manière  plus  simple  et  plus  directe, 
en  considérant  la  pression  que  la  trajectoire  du  mo- 
bile supporte;  pression  que  l’on  déterminera  par  la 
règle  du  n”  a55. 


En  effet,  soit  EmD  (fig.  64),  la  courbe  plane  ou 
à double  courfjure  que  le  mobile  décrit  sur  la  sur- 
face donnée;  supposons  que  nmn'  soit  la  normale  à 
cette  courbe,  comprise  dans  son  plan  osculateur  au 
point  m,  de  manière  que  la  partie  mn  de  cet  le  droite, 
qui  tombe  hors  de  la  concavité  de  la  courbe,  soit  la 
direction  de  la  force  centrifuge;  l’intensité  de  cette 


force  sera  exprimée  par  — t en  appelant  v la  vitesse 


du  mobile  au  point  m,  et  y le  rayon  de  courbure  de  sa 
trajectoire  au  même  point.  Soit  en  outre,  comme 
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dans  le  n“  cité,  P la  pression  due  aux  forces  X,  Y, 

Z j qui  agissent  sur  le  mobile;  la  résultante  des  deux 

forces  v—  et  P,  perpendiculaires  à la  trajectoire,  sera 

la  pression  totale  que  cette  courbe  supporte  au  point 
m ; or,  si  la  trajectoire  EmD  était  une  courbe  fixe  et 
donnée,  il  suffirait  que  la  pression  totale  se  trouvât 
comprise  dans  le  plan  normal  à cette  courbe,  mené 
parle  point  m,  pour  qu’elle  fut  détruite;  mais  dans 
la  question  présente  , cette  courbe  n’est  pas  Qxe  ; elle 
est  seulement  tracée  sur  une  surface  donnée,  do'ntla 
résistance  peut  seule  détruire  la  pression  qu’éprouve 
la  trajectoire  : il  faut  donc  que  cette  pression,  ou  i 

résultante  des  forces  — et  P,  soit  dirigée  suivant  a 
normale  à cette  surface,  au  poÿit  m. 

D’après  cela,  menons,  parle  point  m,  trois  axes 
rectangulaires  mA  , mC,  mB , dont  le  premier  soit 
pris  sur  la  normale  à la  surface,  le  second  sur  la  tan- 
gente à la  courbe  EmD , et  le  troisième  dans  le  plan 
tangent  à la  surface.  L’angle  Cmn  , compris  entre 

l’axe  mC  et  la  direction  mn  de  la  force  — , est  droit, 

y 

puisque  l’une  de  ces  deux  droites  est  normale  et 
l’autre  tangente  à la  courbe  EmD  ; appelons  a.  et 
les  angles  aigus  ou  obtus,  compris  entre  cette  direc- 
tion et  les  axes  mA  et  mB,  ensorte  qu’on  ax\.Amn—tt 
et  Bmn=Ç;  désignons  encore  par  B , la  résultante 
des  forces  Xy  Y,  Z,  et  par  a,  />,  c , les  angles  que 
sa  direction  fait  avec  les  axes  mAy  mB , mC;  les  com- 
posantes de  R , suivant  ces  axes,  seront  R . cos . a , 
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t'9  • 

R. cos. b,  2?. cos. c:  celles  delà  force  — .suivant  les 

7 ’ • 


* . v*  V*  „ 

memes  axes,  seront  — .cos. a,  — .cos. b,  et— . cos.ioo* 

' 

ou  zéro.  De  cette  manière,  la  composante  R.  cos.  c, 
qui  agit  seule  suivant  la  tangente  mC  à la  trajectoire 
du  mobile , est  la  force  qui  produit  le  mouvement  ; 


V 

la  somme  des  composantes  R. cos. b et  — .cos.£,per- 

pendiculaires  à la  trajectoire  et  dirigées  dans  le  plan 
tangent  à la  surface  donnée,  doit  être  nulle,  sans 
quoi  la  pression  ne  serait  plus  perpendiculaire  à cette 

surface;  enfin,  la  somme  R. cos. a-\ — .cos. a,  des 
• 

composantes  normales  à la  surface  donnée , exprime 
la  pression  que  cette  surface  éprouve,  et  cette  pres- 
sion s'exerce  suivant  la  partie  mA  de  la  normale,  ou 
suivant  son  prolongement,  selon  que  cette  somme 
est  positive  ou  négative. 


3o3.  En  égalant  à zéro  la  somme  des  composantes 
qui  doit  être  nulle,  on  aura  l’équation 


B. . cofi . b -J — . cos . C = o , 

7 

qui  pourra  servir  à déterminer , en  chaque  point  de 
la  surface  donnée,  l’inclinaison  du  plan  osculateur 
de  la  trajectoire , sur  le  plan  tangent  à cette  surface  ; 
car  celte  inclinaison  n’est  autre  chose  que  l’angle  £ , 
ou  l’angle  Bmn , compris  entre  les  droites  mn  et  niB, 
qui  sont  menées  dans  ces  plans,  perpendiculaire- 
ment à leur  intersection  commune. 
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Lorsque  le  mobile  n’est  sollicité  par  aucune  força 
accélératrice,  on  a R = o ; donc  cos.  £ = o,  et 
£ — ioo*  ; donc  alors , le  plan  osculateur  de  la  tra- 
jectoire est  toujours  perpendiculaire  à la  surface 
donnée.  Or,  on  sait  que  cette  propriété  appartient 
exclusivement  à la  ligne  la  plus  courte  que  l’on  puisse 
mener  sur  cette  surface,  d’un  point  donné  à un  autre 
point  aussi  donné;  il  en  résulte  donc  que  le  mobile 
suit  le  chemin  le  plus  court  pour  parvenir  d’un  point 
à un  autre  de  la  surface  donnée.  Il  en  serait  de  même 
si  le  mobile  éprouvait  un  frottement  contre  cette 
surface,  ou  s’il  était  soumis  à l’action  de  toute  autre 
force  accélératrice  dirigée  suivant  la  tangente  à sa 
trajectoire;  car  R étant  cette  force  dirigée  suivant 
mC , ou  suivant  son  prolongement,  l’angle  b , 
compris  entre  sa  direction  et  l’axe  mB  3 serait  droit , 
et  le  terme  R. cos.  b disparaîtrait  toujours  dans  l’é- 
quation précédente;  on  aurait  donc  cos.£=oet 
£ — 1 oo°,  comme  dans  le  cas  où  le  mobile  n’est  sol- 
licité par  aucune  force. 

3o4-  Cette  propriété  de  la  trajectoire  d’un  mobile 
qui  n’est  soumis  à l’action  d’aucune  force  accéléra- 
trice, n’est  qu’un  cas  particulier  d’une  autre  pro- 
priété plus  générale,  que  l’on  a d’abord  envisagée 
sous  un  point  de  vue  métaphysique,  et  à laquelle  on 
a donné  la  dénomination  impropre  de  principe  de  la 
moindre  action.  Pour  s’en  former  une  idée  précise , 
que  l’on  se  représente  un  corps  partant  d’un  point 
donné  A , et  arrivant  à un  autre  point  B , aussi 
donné;  que  sa  vitesse  au  point  A soit  donnée  en 
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grandeur  et  inconnue  en  direction,  et  que  les  forces 
accélératrices  qui  le  sollicitent  pendant  son  mouve- 
ment,soient  telles, que  la  formule  XcLx-\- Ydy-\-Zdz 
soit  une  différentielle  exacte  à trois  variables;  on 
pourra  alors  déterminer  la  vitesse  \>  du  mobile  en 
fonction  des  coordonnées  xyjr , z,  sans  conuaitre  la 
courbe  que  le  mobile  suit  pour  aller  du  poiut  A au 
point/?  (n°  3oo);  supposons  que  l’on  multiplie  cette 
vitesse  par  l’élément  ds  de  la  courbe,  et  que  l’on 
preune  l'intégrale  fvds  depuis  le  point  A jusqu’au 
poiut  B;  il  est  évident  que  la  valeur  decettcintégrale 
définie  dépendra  de  la  nature  de  cette  courbe  : or, 
le  principe  de  la  moindre  action  consiste  en  ce  que  le 
mobile,  s'il  se  meut  librement,  choisira  entre  toutes 
les  courbes  que  l’on  pourrait  mener  parles  points  A 
et  B la  courbe  pour  laquelle  l'intégrale  fvdsç st  un 
minimum  ; et  s’il  est  astreiut  à se  mouvoir  sur  une 
surface  donnée,  il  choisira  encore  la  courbe  qui  ré- 
pond au  minimum  de  celte  intégrale , entre  toutes  les 
courbes  tracées  sur  la  surface  et  menées  par  les  points 
A et  B. 

La  démonstration  de  ce  principe  se  réduit  à prou- 
ver que  la  variation  de  l’intégrale  Jvds  est  nulle,  les 
deux  points  extrêmes  de  la  courbe  étant  supposés' 
fixes.  Or,  d’après  les  règles  Les  plus  simples  du  cal- 
cul des  variations,  on  a 

ï.f .'ds  = f l . vds , et  t.  vds  =.  tv.ds  -J-  vJ'.ds. 

D’ailleurs  dt  étant  l’élément  du  tems,  on  a ds=.vdt't 
doue 

fv.ds  — — .<T.v*. 
a 
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Si  l oti  (lifféreutie  l’équation  (a),  du  u*  3oo,  et  que 
l’on  remplace  les  différentielles  dx,dj-}dz,  parles 
variations  J'x,  Sjydzy  on  aura 

i.«î\  = {XSx  -f-  Yiy  + Zi  z). 

En  ayant  égard  aux  valeurs  de  cos.e,  cos.e',  cos.e*, 
données  dans  le  n°  294,  et  en  faisant  attention  que 

*L  = dï-ljC+  Ty*y  + Tz'Sz> 

les  équations  ( m ) du  même  n°,  donneront 
Xtx+YSy+Ztz  = + - XV.Sl) 


le  terme  NV.£L  n’entrerait  pas  dans  cette  équation 
si  le  mobile  se  mouvait  librement;  quand  il  estassu- 
jéti  à se  mouvoir  sur  une  surface  donnée,  ce  terme 
est  nul,  parce  qu’alors  £L=0)  donc  on  doit  sup- 
primer ce  terme,  dans  tous  les  cas,  et  il  en  résulte 


Quant  au  second  terme  v.iï.ds,  de  la  variation  de 
vds , nous  avons 

ds‘  — dx * -f-  dy‘  -f- 

et  par  conséquent 
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donc , à cause  de  ds  = vdt , nous  aurons 

vA.ds=^.dAx+^.dAy+d~.dAz. 

Réunissant  ces  deux  parties  de  la  valeur  de  S' . vds , 
il  vient 

d’où  l’on  conclut  , 

y> . vds  + + 

quantité  nulle  aux  deux  limites  de  l’intégrale,  puis- 
que les  deux  points  extrêmes  A et.fi  étant  fixes,  les 
variations  J'x  , Sy,  Sz  des  coordonnées  doivent  être 
nulles  pour  ces  points.  La  variation  de  fvds  est  donc 
égale  à zéro  ; par  conséquent,  cette  intégrale  est  un 
maximum  ou  un  minimum;  mais  il  esfaisé  de  voirque 
la  quantité  fvds,  par  sa  nature,  ne  saurait  être  sus- 
ceptible d'un  maximum;  donc  cette  intégrale  est  un 
minimum , relativement  à la  trajectoire  du  mobile, 
déterminée  par  les  équations  du  mouvement. 

Lorsque  le  mobile  n’est  soumis  à aucune  force  ac- 
célératrice, nous  savons  que  sa  vitesse  est  constante; 
l’intégrale  définie  fvds  devient  donc  le  produit  vs,  et 
alors  c’est  l’arc  s décrit  par  le  mobile,  du  point  A au 
point#,  qui  est  un  minimum , comme  on  l’a  déjà  vu 
dans  le  n0  précédent.  Il  suit  aussi  de  l’uniformité  du 
mouvement,  qu’alors  le  mobile  parvient  d’un  point  à 
l’autre,  dans  un  tems  plus  court  que  s’il  était  forcé 
de  suivre  toute  autre  courbe  que  sa  trajectoire. 
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3o5.  La  formule  Xdx- f-  Ydy-\-Zdz  est  une  diffé- 
rentielle exacte,  toutes  les  fois  que  les  forces  appli- 
quées au  mobile,  sont  dirigées  vers  des  centres  fixes, 
et  que  leurs  intensités  sont  fonction  des  distances  à 
ces  centres  (n'aaS);  le  principe  de  la  moindre 
action  a donc  lieu , relativement  à cette  espèce  de 
forces.  En  cherchant  alors  la  courbe  qui  répond 
au  minimum  de  l’intégrale  fvds , par  les  règles  du  cal- 
cul des  variations,  on  obtiendra  les  équations  de  la 
trajectoire.  Leur  forme  dépendra  du  système  des 
coordonnées  dont  on  fera  usage,  pour  déterminer 
la  position  du  mobile  : si  l’on  emploie  les  coordon- 
nées rectangulaires  x,y,  z,  on  retrouvera  les  équa- 
tions du  n*  3oi  ; mais  quelquefois  on  en  obtiendra 
de  plus  simples,  en  faisant  usage  d’autres  coordon- 
nées. Pour  en  donner  un  exemple , considérons  le 
cas  d’une  seule  force  dirigée  vers  un  centre  Gxe.  La 
trajectoire  est  alors  une  courbe  plane,  dont  le  plan 
est  celui  qui  passe  par  le  centre  fixe  et  la  direction  de 
la  vitesse  initiale  du  mobile.  Menons,  par  ce  centre 
et  dans  ce  plan,  une  droite  arbitraire;  soit  9 , l’angle 
compris  entre  cette  droite  et  le  rayon  vecteur  à un 
instant  quelconque;  désignons  par  r,  ce  rayon  ou  la 
distance  du  mobile  au  centre  fixe,  et  par  R l'inten- 
sité de  la  force  dirigée  vers  ceceutre.  L’équation  (a), 
du  n°  3oo,  donnera,  dans  le  cas  que  nous  examinons  , 

v*  = C — ofRdr  ; 

C étant  une  constante  dépendante  de  la  vitesse  ini- 
tiale du  mobile,  et  des  coordonnées  de  sou  point 
de  départ.  Regardons  9 comme  fonction  de  r,  et 

soit 
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c .J6  X 

&oit  j-  =z:p  ; nous  aurons 


wf65 

' ' » ; » 
!Lr  * J J 
• - y 'Tl 


f f-O 


ds  = y dr  -f-  r'cLü*  =zdr.  \/ i 
en  faisant  donc,  pour  abréger,  ~ 

V—  V/i  -{ -rf.  yC—jfRdr, 

. • • -j  ' ' 

il  s’agira  de  trouver  la  courbe  qui  répond  au  minimum 
de  l’intégral eff^dr.  •'  1 ■'  , ' • - ; 

é , r îJlîf'  « 

Or,  d’après  les  formules  rappelées  dans  le  n°  a3j, 
l’équation  différentielle  de  cette  courbe  plane , entre 
les  coordonnées  polaires  r et  0,  sera 

’4  » v 1 1 » : *i  . : • » 


Mais  on  a 


dV  , ijdjb-'-  v-  • * v..  • 

db'  r * dp  “**  °*  : * 1 1 


i»; ! «r* 


“ / : ... 4 

v 

cette  équation  se  rédnit  donc  à co  ; et  en  in- 
tégrant, On  a oÛjj;  .1)  f'  ' - 

-•••.  r!  : ; “ » r>.Vc*-9/fldrr-*'  ‘,  '*  * ~ ‘ ‘ w!’ 

rfifrl  • 


. ..  rvi  • ' ynt4i.Tij?':-jirr 

.1  .*  » /?■  lif'ViO1)  ;."g  'I 

A étant  la  constante  arbitraire.  J,e  remets  à la  place 

de  p , et  en  résolvant  l’équation  par  rapport  à S , je 
Irouve  1 n... -sj 

•'  • . • ij  - - 1 

!..  * . ÿ t'r* — a r*/  Rdr+~b*  u ■ l 

1.  -,  • , f ‘ > f,r  * ^ 

Il  ne  restera  donc  plus  qu’à  intégrer  cette  valeur  de 
1.  ' ‘ - 3o 
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d&  lorsque  la  force  R sera  donnée  en  fonction  de  r, 
et  l’on  aura  l’équation  de  la  trajectoire,  en  coordon- 
nées polaires  t et  9. 

Dans  le  cas  où  cette  force  sera  en  raison  inverse 
• du  carré  de  r,  on  trouvera,  comme  dans  le  n°  243  , 
l’équation  d’une  section  conique,  dont  le  centre  fixe 
occupe  un  foyer.  La  trajectoire  serait  encore  une 
section  conique,  mais  dont  le  point  fixe  serait  le 
centre  et  non  pas  le  foyer , si  l’on  supposait  la  force 
R proportionnelle  à r.  C’est  ce  qu’on  trouvera  aisé- 
ment en  intégrant,  dans  cette  hypothèse,  la  valeur 
de  d&.  Ainsi,  un  point  matériel  peut  décrire  une 
section  conique  de  deux  manières  différentes  : quand 
la  force  qui  le  sollicite  est  dirigée  vers  le  centre  de 
la  courbe  et  proportionnelle  à sa  distance  à ce  point, 
et  lorsque  cette  force  est  dirigée  vers  un  des  deux 
foyers  et  en  raison  inverse  du  carré  de  la  distance 
du  mobile  à ce  foyer. 

3o6.  L’application  la  plüs  remarquable  qu’on  ait 
faite  du  principe  de  la  moindre  action,  ra été  d’en  dé- 
duire les  lois  connues  de  la;  réfraction  et  de  la  in- 
flexion de  la' lumière.  Quoique  cette  question  n’ait 
qu’un  rapport  éloigné  avec  la  matière  que  nous  trai- 
:tons  dans  ce  chapkPé , on'  ne  troùvera  pas  déplacé  lé 
calcul  suivant , qui  d’ailjeurs  est  très-simple. 

Tant  qu’un  rayon  lumineux  se  meut  dans  un  mifieb 
d’une  égale  densité  , sa  vitesse  et  sa  direction  restent 
les  mêmes;  mais  lorsqu’il  passe  d’un  milieu  dans  un 
autre,  sa  direction  s’infléchit  et  sa  vitesse  change. 
Dans  l’instant  de  ce  passage  , la  lumière  décrit  une 
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courbe  d’une  étendue  inappréciable,  et  dont  on 
peut  faire  abstraction,  sans  erreur  sensible.  La  tra- 
jectoire de  chaque  molécule  lumineuse  est  donc  alors 
l'assemblage  de  deux  droites,  dont  chacune  est  dé- 
crite d’un  mouvement  uniforme;  ainsi,  en  appelant 
y eiy  les  longueurs  de  ces  droites , n la  vitesse  de  la 
lumière  dans  le  premier  milieu,  n'  la  vitesse  dans  le 
second,  on  aura  ny,  pour  la  valeur  de  l’intégrale  fvdst 
prise  depuis  le  point  de  départ  de  la  molécule,  jus- 
qu’à son  entrée  dans  le  second  milieu,  et  n'y , pour 
la  partie  de  çette  intégrale  relative  au  second  milieu  ; 
par  conséquent  la  valeur  de  cette  intégrale , prise 
dans  toute  l’étendue  de  la  trajectoire , sera  exprimée 
par  ny-\-riy ; c’est  donc  cette  somme  qui 

doit  être  un  minimum , d’après  le  principe  de  la 
moindre  action. 

Avant  d’aller  plus  avant , observons  que  si  le  se- 
cond milieu  est  une  substance  diaphane  et  cristalli- 
sée, la  vitesse  de  la  lumière,  daus  cette  substance, 
dépendra  en  général  de  la  direction  du  rayon  lumi- 
neux; de  manière  qu’elle  sera  constante  pour  un 
même  rayon,  mais  variable  d’un  rayon  à un  autre. 
Le  phénomène  de  la  double  réfraction  que  présente 
le  spath  d'  Islande  et  la  plupart  des  cristaux  diaphanes, 
tient  à la  différence  de  vitesse  des  différens  rayons 
lumineux  qui  les  traversent;  on  doit  alors  regarder 
la  vitesse  rit  comme  une  fonction  des  angles  qui  dé? 
terminent  la  direction  de  chaque  rayon;  et  la  loi  de 
la  réfraction  dépend  de  la  forme  qu’on  suppose  à 
cette  fonction.  En  faisant  une  hypothèse  convenable 
sur  cette  forme,  M.  Laplace  est  parvenu  h déduire 

3o. . 
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du  principe  de  la  moindre  action , la  loi  de  la  double 
réfraction , découverte  par  Huyghens  et  confirmée 
parles  expériences  de  M.  Malus;  mais  ce  n’est  point 
ici  le  lieu  d'exposer  cette  théorie  (*)  ; nous  nous 
bornerons  à considérer  le  cas  où  tous  les  rayons  se 
meuvent  avec  la  même  vitesse , quelles  que  soient 
leurs  directions.  Aipsi,  dans  le  calcul  suivant,  n et 
n seront  regardées  comme  des  quantités  données 
pour  chaque  milieu  en  particulier,  et  indépendantes 
de  la  direction  des  différens  rayons  lumineux. 

307.  Soient  maintenant  A et  /?(fig.  65),  les  deux 
points  extrêmes  de  la  trajectoire;  supposons  que  la 
surface  de  séparation  des  deux  milieux  soit  plane,  et 
menons  par  ces  deux  points , un  plan  perpendicu- 
laire à cette  surface,  qui  la  coupe  suivant  la  droite 
CD;  soit  encore  AEB , une  ligne  brisée  au  point  l?, 
qui  représente  la  projection  de  la  trajectoire  sur  ce 
plan;  menons  par  ces  points  A , B , E,  les  perpen- 
diculaires ATT,  B FI',  KEK' , sur  la  droite  CD. 
Puisque  la  position  des  points  A et  B est  donnée, 
les  trois  droites  AH , BH’}  HH'  sont  connues  ; mais 
la  position  du  point  E et  les  angles  AEK  elBEFC 
sont  inconnus,  et  doivent  être  déterminés  par  la 
condition  du  minimum  ; nous  supposerons  donc 
AH=a,  BH'—b,  HH'=c,  AEK=sc,  BEK'—x ; 

les  triangles  rectangles  A HE , B H'JE  donneront 


(*)  Voyez  le  Mémoire  de  M.  Laplace , inaéré  dans  le  volume 
de  1 Institut  pour  l’année  1809  , et  l’ouvrage  qui  a pour  titre  : 
Théorie  de  la  double  réfraction,  par  M.  Malus. 
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HE  = ci.tang.jc,  fi'jE' = i.tang.x' ; 


par  conséquent  on  aura 

c = a.tang.x-|-  A.tang.x'.  (i) 

Le  rayon  lumineux  traverse  la  surface  de  sépara- 
tion des  deux  milieux,  en  un  point  dont  E est  la 
projection  sur  le  plan  delà  figure  ; si  nous  appelons  z, 
la  distance  de  ce  point  inconnu  au  point  E , il  est 
évident  que  y sera  l’hypothénuse  d’un  triangle  rec- 
tangle dont  z et  AE  seront  les  deux  autres  côtés  , et 
que  y,  z et  BE  seront  de  même  l’hypothénuse  et 
les  deux  côtés  d’un  second  triangle  rectangle  ; mais 
en  considérant  les  triangles  AEH  et  BEH'f  on  a 


AE  — 


cos.x 


BE  — - 


cos.x 


on  aura  donc 


=Va 


COS*.  J? 


y 


=V‘‘ 


cos  *.x'" 


Si  l’on  substitue  ces  valeurs  dans  la  quantité  njr-\-n’yy 
on  aura,  pour  résultat,  une  fonction  de  z,  x,  x\ 
qui  devra  être  un  minimum  par  rapport  à ces  trois, 
variables,  dont  les  deux  dernières  sont  liées  entre 
elles  par  l’équation  (1);  il  faudra  donc  d’abord  que 
la  différentielle  de  cette  fonction , prise  par  rapport 
à z,  soit  égale  à zéro  ; d’où  l’on  conclut 


, nz  nz 

dï+n'ik=j+Y 


«cause de  Or, onnepeutsatisfaire- 
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à celteéquation  que  par  la  valcurz=0;  ce  qui  nous 
apprend  que  le  rayon  lumineux  traverse  au  point  Ey 
la  surface  de  séparation  des  deux  milieux,  et  par 
conséquent , qu’il  ne  sort  pas  du  plan  perpendicu- 
laire à cette  surlace,  mené  par  les  points  A et  B. 
En  faisant  donc  z= o,  ou  aura  simplement 


ny  + n'y'  = 


an  bri 

cos.x  cos.x'’ 


et  en  égalant  à zéro  la  différentielle  complète  de  Cette 
quantité , il  vient 


an. fin. x. de  ^ bn' .sin. xf .dx' 


cos'.x 


cos* . x' 


:o; 


mais  en  dififérentiant  de  même  l’équation  (i),  on  a 
aussi 

a.dx  b.dad  

cos*. x ‘ cos*.*'  * 

* dx> 

et  si  l’on  élimine  entre  ces  deux  équations,  on 
trouve 

n.tin.x  = n .sin.x'.  (a) 

Celle-ci,  jointe  à l’équation  (i),  servira  à détermi- 
ner les  valeurs  de  x et  ûd } qui  répondent  au  minimum 
de  la  quantité  njr-\-n'j'.  Après  avoir  calculé  la  va- 
leur de  x y on  construira  le  point  E en  prenant 

HEz= — - — ; ensuite  on  tirera  les  droites  AE  et  BE: 

la  ligne  brisée  AEB  sera  la  route  que  suit  le  rayon 
lumineux , pour  aller  du  point  A au  point  B. 

L’angle  AEK , compris  entre  la  normale  à la 

surface  de  séparation  des  deux  milieux,  et  le  rayon 

» * 
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incident  AE , se  nomme  Y angle  d’ incidence  ; l’angle 
BEK'y  compris  entre  le  prolongement  de  cette  nor- 
male et  le  rayon  réfracté  BE,J  s’appelle  Y angle  de 
réfraction ; ces  angles  ont  été  désignés  par  x et  a-'; 
ainsi  l’équation  (a)  fera  connaître  l’angle  de  réfrac- 
tion, quand  l’angle  d’incidence  sera  donné;  et  l’on 
voit,  d’après  cette  équation,  que  le  sinus  de  l’angle 
de  réfraction  est  au  sinus  de  Y angle  d incidence  dans 
un  rapport  constant. 

C’est  en  effet  la  loi  connue  de  la  réfraction  de  la 
lumière.  Le  rapport  des  deux  sinus  dépend  des  vi- 
tesses n et  »'  relatives  aux  milieux  que  l’on  consi— 
dère,  et  pour  cette  raison,  il  varie  avec  les  diffé- 
rentes espèces  de  milieux  diaphanes. 

5o8.  Si  le  rayon  lumineux , au  lieu  de  pénétrer 
dans  le  second  milieu,  est  réfléchi  à la  surface  de 
séparation,  sa  vitesse  sera  constante  dans  toute  l’é- 
tendue de  la  trajectoire,  qui  est  alors  comprise  en 
entier  dans  un  même  milieu  ; l’intégrale  fvds  sera 
donc  égale  à la  longueur  de  cette  trajectoire,  multi- 
pliée par  la  vitesse  constante;  par  conséquent  cette 
longueur  sera  un  minimum , en  vertu  du  principe  de 
la  moindre  action.  Supposons  donc,  comme  dans  le 
casprécédejiMnuc  la  surface  de  séparation  estplane; 
soient  A e^o(Gg.  66),  les  deux  points  extrêmes  de 
la  trajectoire  ; menons  par  ces  deux  points,  un  plan 
perpendiculaire  h cette  surfape,  et  qui  la  coupe  sui- 
vant la  droite  CD  ; chaque  molécule  de  lumière  ira 
du  point  A au  point  B , en  suivant  une  ligne  brisée 
qui  sera  la  plus  courte  de  toutes  celles  qui  se  réflé- 
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classent  sur  la  surface  de  séparation.  Or,  il  est  d’abord 
évident  que  cette  liflne  sera  comprise  dans  le  plan 
perpendiculaire  à celte  surface,  car  toute  autre  tra- 
jectoire serait  plus  longue  que  sa  projection  sur  ce 
plan.  De  plus,  il  est  aisé  de  prouver,  sans  aucun 
calcul,  que  la  plus  courte  ligne  brisée  est  celle  qui 
fait  deux  angles  égaux  avec  la  ligne  CD',  c’est-à-dire, 
que  si  les  angles  AED  et  BEC  sont  égaux , la  ligne 
bi  •isée  AEB  sera  plus  courte  que  toute  autre  ligne 
brisée,  telle  que  AE’B.  En  effet , abaissons  du 
poibt  A,  la  perpendiculaire  AH  sur  la  droite  CD , 
prolongeons  cette  perpendiculaire  d’une  quantité 
A’H , égale  a AH,  et  tirons  ensuite  les  droites  A'E 
et  A'E'  ; les  deux  angles  A EH  et  A' F.  H seront 
égaux;  donc  les  deux  angles  A' EH  et  CEB  le  se- 
ront aussi,  et  la  ligne  BEA'  sera  droite  ; on  aura 
donc  BE+EA'  < BE+  EA'  ; mais  EA'—  EA , 
EA'=EA } par  conséquent  BE~\-EA<^BE-\-E  A. 

Si  l’on  élève  au  point  1?,  la  perpendiculaire  EK 
«ur  la  droite  CD,  A EK  et  BEK  seront  les  angles 
d’incidence  et  de  réflexion,  du  rayon  lumineux  qui 
va  du  point  A au  point  B , en  se  réfléchissant  au 
point  E ; ces  angles  sont  égaux,  puisqu’ils  sont  com- 
plémens  des  angles  égaux  AED  et  BEC ; d’où  il 
réîulte  la  loi  connue  de  la  réflexion  4flB|  lumière , 
qui  consiste  en  ce  que  l'angle  de  réflCTnon  est  tou- 
jours égal  à l’angle  d’incidence. 

FIN  DU  SECOND  LIVRE. 
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On  se  propose  de  réunir  dans  ces  additions,  quelques  notions 
élémentaires  sur  les  machines  dont  l’usage  est  le  plus  fréquent. 

La  recherche  des  conditions  d'équilibre , dans  ces  machines, 
est  uniquement  fondée  sur  la  composition  des  forces  qui  con- 
courent en  un  point,  et  sur  celle  des  forces  parallèles.  J’ai  donc 
cru  utile,  avant  d'expliquer  ces  conditions,  de  démontrer 
synthétiquement  et  d'une  manière  facile , la  règle  du  paral- 
lélogramme des  forces  ; et  pour  remplir  mon  objet , je  n'ai  rien 
trouvé  de  mieux  à faire  que  de  rapporter  ici  la  démonstration 
deM.  Duchayla.  On  pourra,  si  l’on  veut,  substituer  cette  dé- 
monstration à celle  que  l’on  trouve  au  commencement  de  ce 
traité  (n°  14)  , et  qui  suppose  des  connaissances  assez  élevées 
d'analyse.  A l’égard  de  la  composition  des  forces  parallèles , il 
en  existe  aussi  une  démonstration  directe  et  synthétique  qui  con- 
vient aux  élémens  de  Statique  et  que  j’ai  donnée  dans  le  n°  3a. 

Démonstration  du  parallélogramme  des  forces. 

La  résultante  de  deux  forces  quelconques,  'appliquées  en  un 
même  point  et  représentées  par  des  droites  prises  sur  leurs 
directions  , à partir  de  ce  point , est  représentée  en  grandeur 
et  en  direction , par  la  diagonale  du  parallélogramme  cons- 
truit sur  ces  deux  forces. 

La  démonstration  suivante  est  composée  de  deux  parties  : 
nous  allons  d'abord  prouver  que  la  résultante  est  dirigée  suivant 
la  diagonale , et  nous  ferons  voir  ensuite  qu’elle  est  représentée 
en  grandeur  par  cette  ligne.  Dans  la  première  partie  nous 
admettrons  qu’on  peut,  sans  rien  changer  à l'action  d'une 
force , transporter  son  point  d’application , en  tel  autre  point 
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qu’on  veut,  pris  sur  sa  direction , et  qu’on  regarde  comme  fixe- 
ment attaché  au  premier;  c’est  en  effet  ce  qu’il  est  a:sé  de 
prouver  par  un  raisonnement  direct  et  fort  simple,  ainsi  qu'on 
peut  le  voir  dans  le  n®  a8. 

Cela  posé  , si  la  résultante  est  effectivement  dirigée  suivant 
la  diagonale,  quand  les  composantes  sont  entre  elles  comme 
les  quantités  p et  m , et  quand  elles  sont  représentées  par 
les  quantités  p et  n,  je  dis  qu’elle  sera  encore  dirigée  suivant 
la  diagonale , lorsque  les  composantes  seront  représentée* 
par  p et  m -f-  n,  pourvu  que  l’angle  compris  entre  les  compo- 
santes soit  le  même  dans  les  trois  cas. 

En  effet  supposons  que  le  pointé  (Eg.  67)  est  tiré  par  les 
deux  forces  p et  m + n,  qui  agissent  suivant  les  directions 
AB  et  AC  ; prenons  AB  — p,  AE=m,  EC=n ; la  force 
p sera  représentée  en  grandeur  et  en  direction  par  AB , et  la 
force  m + n par  AC.  On  pourra  partager  celle-ci  en  deux 
autres:  l’une  égale  à m,  qui  restera  appliquée  au  point  A, 
et  qui  sera  représentée  par  AE;  l'autre  égale  à n,  dont  je 
transporterai  le  point  d’application  en  E , et  qui  sera  repré- 
sentée par  EC.  Par  hypothèse , la  résultante  des  deux  force# 
AB  et  AE  sera  dirigée  suivant  la  diagonale  AF  du  parallé- 
logramme ABEF;  je  la  transporte  en  F,  où  elle  agira  suivant 
FK,  prolongement  de  AF;  puis  je  la  décompose  en  deux 
forces  dirigées  suivant  les  prolongemens  FG  et  FU  des  côtés 
B F et  EF;  pour  cela,  je  prends  FH=z  AB  et  FG  = AE  „ 
et  je  forme  le  parallélogramme  FHKG , égal  à ABFE  : il  est 
évident  que  FH  et  FG  seront  les  composantes  de  la  force  diri- 
gée suivant  FK,  de  même  que  AB  et  AE  étaient  celles  de  la 
force  dirigée  suivant  AF.  Puisque  FH  = AB  — EF,  on  peut 
remplacer  FH  par  la  force  EFappliquée  au  point  E;  mais  d’a- 
près l’hypothèse  , la  résultante  des  deux  forces  EF  et  EC  est 
dirigée  suivant  la  diagonale  ED  du  parallélogramme  EFDC;  si 
donc  on  transporte  cette  force  au  point  D,  où  sa  direction  coupe 
celle  de  la  force  FG,  et  que  l’on  applique  celle-ci  au  même 
point,  la  résultante  de  ces  deux  forces  passera  aussi  par  le  point 
D ; par  conséquent  les  trois  forces  EC,  FH  et  FG,  se  réduisent 
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•n  définitif  à nne  force  unique , dont  la  direction  passe  par 

le  point  D.  Or,  ces  forces  remplacent  les  deux  forces  don- 
nées AB  et  AC,  auxquelles  elles  sont  équivalentes;  la  résul- 
tante de  celles-ci  doit  donc  aussi  passer  par  le  point  D;  et 
comme  elle  passe  déjà  par  le  pointé,  il  s’ensuit  qu’elle  sera 
dirigée  suivant  la  diagonale  AD  du  parallélogramme  ABCD. 

Dans  le  cas  de  deux  forces  égales,  et  qui  font  un  angle  quel- 
conque, la  résultante  coupe  cet  angle  en  deux  parties  égales  ; 
elle  est  donc  alors  dirigée  suivant  la  diagonale  du  lozange 
construit  sur  les  deux  forces  ; or , en  partant  de  ce  cas  par- 
ticulier, et  de  ce  qui  vient  d'étre  prouvé,  il  aisé  de  conclure 
que  la  résultante  doit  être  dirigée  suivant  la  diagonale  du  pa- 
rallélogramme construit  sur  les  deux  forces,  toutes  les  fois 
qu'elles  seront  représentées  par  des  nombres  entiers  quel- 
conques. En  effet , si  l'on  prend  p—i  et  n = 1 , et  qu'on 
fasse  successivement  m = i , m = a , m = 3 , etc. , la  pro- 
position sera  d'abord  vraie  pour  les  forces  égales  i et  1 , en- 
suite pour  les  forces  i et  1 -j-  1 , oo  î et  a ; 1 et  a -f-  i , ou 
î et  3;  1 et  3 + 1 , ou  î et  4>  et  généralement,  pour  les 
forces  t et  N,  N désignant  un  nombre  entier  quelconque. 
Ensuite  si  l’on  prend  p = JV  et  i , et  successivement 
m=i,  m=  a,  m = 3,  etc.,  la  proposition  sera  encore  vraie 
pour  les  forces  JV  et  î ; N et  î -j-  î , ou  N et  a;  N et  a-}-  î , 
ou  N et  3 ; N et  3 i , ou  IV  et  4;  et  généralement , pour 

les  forces  jV  et  il/,  M étant  ainsi  que  IV  un  nombre  entier 
quelconque. 

La  proposition  étant  démontrée  pour  deux  forces  commen- 
surables,  il  est  aisé  de  l’étendre,  par  le  raisonnement  ordi- 
naire de  la  réduction  à l'absurde,  au  cas  de  deux  forces  in- 
commensurables. Pour  cela,  soient  AB  et  AC  (fig.  68)  les 
deux  forces;  si  leur  résultante  n’est  pas  dirigée  suivant  la  dia- 
gonale AD,  du  parallélogramme  ABCD,  elle  le  sera  suivant 
une  autre  droite , telle  que  AD' , qui  coupe  en  ZX,  le  côté 
DC'}  menons  par  ce  point  une  parallèle  D' B'  an  côté  DB , 
et  soit  B' , l'intersection  de  cette  parallèle  avec  le  côté  AB  ; 
divisons  le  côté  AC,  en  parties  égales,  plus  petites  que  BB 
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de  manière  qu’en  portant  ces  partie*  sur  la  droite  AB,  i 
partir  du  point  A , au  moins  un  des  points  de  division  vienne 
tomber  entre  les  points  B et  B',  par  exemple  en  E.  Si  l'on 
considère  les  deux  forces  AC  et  AE,  qui  sont  commensura- 
bles,  leur  résultante  sera  dirigée  suivant  la  diagonale  AF,  du 
parallélogramme  AEFC , laquelle  diagonale  est  comprise , 
d'après  la  construction , entre  les  deux  droites  AD  et  AD ' ; 
or,  la  force  AC,  restant  la  même,  et  l'autre  composante 
AB  diminuant  et  devenant  AE,  la  résultante  doit  s’éloigner 
de  la  direction  AB , pour  s’approcher  de  la  direction  AC\ 
il  est  donc  absurde  que  la  résultante  des  forces  AB  et  AC 
soit  dirigée  suivant  AD',  et  celle  des  forces  AE  et  AC,  sui- 
vant AF-,  par  conséquent  il  est  impossible  que  la  résultante  de 
AB  et  AC,  soit  dirigée  suivant  une  ligne  AU  différente  de  la 
diagonale  AD,  puisque  cette  hypothèse  conduirait  à un  ré- 
sultat absurde. 

Démontrons  maintenant  que  la  résultante  est  représentée 
en  grandeur,  par  la  longueur  de  la  diagonale.  Soient  toujours 
AB  et  AC  (fig.  69),  les  deux  composantes;  formons  le  pa- 
rallélogramme AB  CD,  la  diagonale  AD  représentera  la  di- 
rection de  la  résultante  ; si  donc  on  applique  suivant  son  pro- 
longement AD',  une  force  égale  et  contraire  à cette  résul- 
tante; cette  force,  inconnue  en  grandeur  et  que  j'appellerai 
R,  fera  équilibre  aux  deux  forces  AB  et  AC-,  or,  les  trois 
forces  AB,  AC  et  R étant  ainsi  en  équilibre  autour  du  point  A, 
celle  qu’on  voudra  des  trois  est  égale  et  directement  opposée 
à la  résultante  des  deux  autres  ; par  conséquent  si  l'on  prend 
sur  le  prolongement  de  AB  , une  partie  AB'  — AB , la  force 
AB'  sera,  en  grandeur  et  en  direction,  la  résultante  de  la 
force  AC  et  de  la  force  R qui  agit  suivant  AD'.  D’un  autre 
côté,  la  droite  AB'  étant  égale  et  parallèle  à DC , il  s’ensuit 
que  la  droite  B’C  est  aussi  égale  et  parallèle  à AD-,  elle  est 
donc  aussi  parallèle  au  prolongement  AD',  et  en  menant  par 
le  point  B',  une  parallèle  B D'  à AC,  la  figure  ACB'D'  sera  un 
parallélogramme.  Donc  puisque  la  résultante  des  forces  R et 
AC  doit  être  dirigée  suivant  la  diagonale  AB! , il  faut  que  la 
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force  R soit  égale  au  côté  AD'  ; car  si  elle  était  ou  plus 
grande  ou  plus  petite,  en  construisant  un  parallélogramme 
sur  cette  force  et  sur  le  côté  AC,  sa  diagonale  ne  coïncide- 
rait pas  avec  AB'.  Ainsi  l’on  a R=AD')  mais  AD' —B’ C-=zAD\ 
par  conséquent  R = AD , et  la  résultante  des  deux  forces 
AB  et  AC  est  représentée , en  grandeur  comme  en  direction, 
par  la  diagonale  AD. 

Je  rappellerai  ici  plusieurs  conséquences  immédiates  de  ce 
théorème  , qui  vont  bientôt  nous  être  utiles.  Il  s'ensuit  d’abord 
que  la  résultante  est  à l’une  des  deux  composantes , comme  le 
sinus  de  l'angle  compris  entre  les  deux  composantes,  est  au 
sinus  de  l'angle  compris  entre  la  résultante  et  l’autre  compo- 
sante. Ainsi,  en  comparant  la  résultante  AD  à la  composante 
AB , on  a 

AD  ; AB  "sin .BAC'  ; tin .DAC. 

Les  deux  composantes  AB  et  AC  sont  réciproquement  pro- 
portionnelles aux  sinus  des  angles  que  font  leurs  directions 
avec  celle  de  la  résultante,  c’est-à-dire  , que  l’on  a 

AC  ; AB  ::  sin  .DAB  : sin  .DAC. 

On  peut  aussi  dire  que  ces  deux  forces  sont  réciproquement 
proportionnelles  aux  perpendiculaires  abaissées  d’un  point  quel- 
conque de  la  résultante  sur  leurs  directions;  de  manière  qu'en 
abaissant  du  point  D,  les  perpendiculaires  Db  et  De,  sur  les 
droites  AB  et  AC , prolongées  s’il  est  nécessaire  , on  aura 

AC:  AB  ::  Db  : De. 

Cette  proportion  se  déduit  de  la  précédente , en  multipliant 
les  deux  derniers  termes  par  AD  , et  observant  que 

AD .s\n. DABz=Db  et  AD. sin. DAC— De. 

i. 

Des  Cordes. 

Une  machine  est  en  général  un  instrument  au  moyen  duquel 
une  force  agit  sur  des  points  qui  sont  hors  de  sa  direction, 
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et  exerce  sur  ces  points  un  plus  grand  ou  un  plus  petit  effort 
que  si  elle  y était  immédiatement  appliquée.  Dans  ce  sens  , 
une  corde  attachée  par  une  de  ses  extrémités  à un  mobile  , 
et  tirée  suivant  sa  longueur , par  une  force  appliquée  à son 
autre  extrémité,  ne  peut  être  considérée  comme  une  machine , 
puisqu’elle  ae  change  en  rien  l’action  de  cette  force  sur  le 
mobile  (n“a8);  mais  si  la  corde  ABC  (fig.  70)  est  attachée  à 
un  corps  par  son  extrémité  A,  et  à un  point  fixe,  par  son 
extrémité  C ; et  qu’en  même  tems  une  force  donnée  P,  soit  ap- 
pliquée au  point  B de  cette  corde,  suivant  une  direction  BD, 
aussi  donnée  , cette  force  agira  alors  sur  le  point  A , qui  se 
trouve  hors  de  sa  direction,  suivant  la  direction  AB,  avec 
une  intensité  différente  de  la  sienne , et  quelquefois  beaucoup 
plus  grande;  donc,  au  moyen  du  point  fixe  C,  la  corde  ABC 
devient  une  véritable  machine. 

Pour  connaître  dans  ce  cas  la  force  qui  agit  suivant  AB 
sur  le  corps  auquel  la  corde  est  attachée  en  A , je  prolonge 
les  droites  CB  et  AB  , puis  je  décompose  la  force  P suivant 
leurs  prolongemens  BC  et  BAC  : la  composante  dirigée  sui- 
vant BC , est  détruite  par  la  résistance  du  point  C , qui  se 
trouve  sur  sa  direction  ; l’autre , qui  agit  suivant  B A'  et  qu’on 
peut  transporter  au  point  A de  sa  direction  , est  la  force  de- 
mandée. Or,  en  appelant  P'  cette  force  , et  la  comparant  à la 
résultante  P,  on  aura 

* ■ \ -1  .•  » u 1 . ;.j ■snKi.iih'tssrâeés 

P/  : P ::  tin.  GBD  l tm.GBA'  -, 

d’où  l’on  conclut  . •_>  ■.  . 

. P iifl.CBD 

* sin  .CB  A ’ 

en  observant  que  G BA'zzzCBA , et  txn.GBD-=a\n.CBD, 
parce  que  les  angles  G BD  et  A BD  sont  supplémens. 

Lorsque  la  corde  ABC  sera  peu  infléchie  au  point  A,  c’est- 
à-dire,  lorsque  l’angle  ABC  sera  très-peu  différent  de  deux 
droits,  son  sinus  sera  très-petit,  et  la  force  P',  très-grande 
par  rapport  à la  force  P.  Si  les  deux  extrémités  de  cette 
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corde  étaient  attachées  à des  points  fixes,  les  deux  com- 
posantes de  la  force  P exprimeraient  les  pressions 'que  ce* 
points  éprouvent , ou  les  tensions  des  cordons  B A et  BC  qui 
y aboutissent.  Ces  deux  tensions  devraient  être  égales,  et  l'angle 
ABC,  coupé  en  deux  parties  égales  par  la  direction  de  la 
force  P,  si  cette  force  était  appliquée  à un  anneau  mobile  qui 
pût  glisser  le  long  du  cordon  ABC. 

D'après  tous  les  détails  où  nous  sommes  entrés  dans  le  sixième 
chapitre  du  premier  livre,  sur  les  conditions  d'équilibre  du  po- 
lygone funiculaire , sur  sa  construction  et  sur  le  calcul  des 
tensions  de  ses  différeras  côtés,  il  ne  nous  reBte  rien  à ajouter  à 
la  théorie  élémentaire  de  l’équilibre  des  forces  (gui  agissent 
par  l’intermédiaire  de  cordes  inextensibles  et  parfaitement 
flexibles,  ou  qu’on  regarde  comme  telles. 

Du  Levier. 

Une  barre  inflexible  BAC,  droite  ou  courbe  (fig.  71  et  7a), 
retenue  par  un  point  fixe  A , forme  ce  qu’on  appelle  un  levier. 
Le  point  fixe  se  nomme  le  point  d'appui.  Si  le  levier  est  droit , 
et  que  les  forces  qui  lui  sont  appliquées  soient  parallèles,  les 
parties  comprises  entre  le  point  d’appui  et  le  point  d’appli- 
cation des  forces  , se  nomment  les  bras  de  levier  de  ces  forces. 
Dans  le  levier  en  particulier,  et  généralement  dans  toute 
espèce  de  machine  où  l’on  a pour  objet  de  tenir  en  équilibre 
ou  de  mouvoir  une  certaine  force  au  moyen  d’une  autre , on 
appelle  résistance,  la  force  qu’il  faut  équilibrer  ou  mou- 
voir, et  puissance  la  force  dont  on  dispose  pour  cet  objet. 

Nous  considérerons  d’abord  le  levier  droit  (fig.  71);  nous  dési- 
gnerons la  puissance  par  P,  la  résistance  par  Q,  et  nous  suppose- 
rons la  première  appliquée  au  point  B , et  la  seconde , au  point 
C,  suivant  les  directions  parallèles  BE  et  CF.  De  cette  ma- 
nière, AB  sera  le  bras  de  levier  de  la  puissance,  et  AC, 
celui  de  la  résistance:  or,  pour  l’équilibre  de  ces  deux  forces, 
il  est  nécessaire  et  il  suffit  que  leur  résultante  vienne  passer  par 
)e  point  d’appui  A -,  mais  la  résultante  de  ces  forces  parallèles 
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coupe  la  droite  qui  joint  leur*  points  d'application  , en  parties 
réciproquement  proportionnelles  à ces  forces  ; la  droite  BC 
doit  donc  être  partagée  de  cette  manière  au  point  A , de  sorte 
qu’on  ait  la  proportion 

p : Q v.  AC : BA , 

qui  nous  montre  que  dans  le  cas  de  l’équilibre,  la  puissance 
et  la  résistance  sont  en  raison  inverse  de  leur  bras  de 
levier. 

La  charge  que  supporte  le  point  d’appui,  et  à laquelle  il  doit 
être  capable  de  résister,  est  exprimée  par  la  résultante  des  deux 
forces  P et  Q ; cette  charge  est  donc  égale  à la  somme  P-\-  Q, 
quand  les  forces  P et  Q agissent  dans  le  même  sens , comme 
le  suppose  la  figure  ; au  contraire  , elle  est  égale  à l’excès  de 
la  plus  grande  sur  la  plus  petite  , lorsque  les  forces  T et  Q sont 
dirigées  en  sens  contraire  l’une  de  l’autre;  ce  qui  aurait  lieu, 
par  exemple  , si  la  force  P était  appliquée  au  point  B'  suivant 
la  direction  B'E',  la  force  Q conservant  toujours  sa  direc- 
tion CF. 

En  ayant  égard  à la  position  du  point  d’appui , par  rapport 
aux  points  d’application  de  la  puissance  et  de  la  résistance,  on 
distingue  trois  genres  de  leviers  droits.  Le  levier  du  premier 
genre  alieu  quand  le  point  d'appui  est  placé  entre  les  trois  points 
d’application  des  deux  forces  ; celui  du  second  genre,  quand  la 
résistance  tombe  entre  le  point  d’appui  et  la  puissance;  enfin, 
le  levier  est  du  troisième  genre , lorsque  c’est  la  puissance  qui 
tombe  entre  le  point  d’appui  et  la  résistance. 

La  balance  ordinaire  est  un  levier  du  premier  genre  à bras 
égaux,  ou  qui  doivent  être  tels  , pour  que  cet  instrument  soit 
exact.  Pour  s’assurer  de  l'exactitude  d’une  balance,  il  n'y  a qu’à 
Voir  si  deux  poids  qui  se  font  équilibre  , en  les  plaçant  dans  se» 
plateaux,  continuent  encore  dé  se  faire  équilibre,  lorsqu’on  fait 
passer  chaque  poids  d'un  plateau  dans  l’autre  : la  balance  n’est 
point  exacte,  si  l'équilibre  n’a  pas  lieu  dans  ces  deux  cas  ; mais 
alors  même,  on  peut  encore  s’en  servir,  pour  peser  les  corps  par 
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bu  moyen  fort  simple,  qui  rend  la  pesee  indépendante  de  l’exac- 
titude de  la  balance.  Pour  expliquer  cet  artifice  i j'appelle  A 
et  B les  deux  plateaux  ; je  suppose  qu’on  place  dans  le  pla- 
teau A , un  corps  dont  le  poids  est  inconnu  ; soit  .Y  ce  poids  ; 
plaçons  dans  le  plateau  B un  ppids  P qui  fasse  équilibre  au 
poids  X\  on  ne  pourra  pas  conclure  P—X , sans  être  cer- 
tain de  l’exactitude  de  la  balance  ; mais  si  l’on  retire  du  pla- 
teau A le  corps  qu’on  veut  peser , et  qu’on  le  remplace  par  uu 
poids  P'  qui  fasse  équilibre  au  poids  P , resté  dans  le  plateau 
K.on  aura  rigoureusement  X=P'-,  car  les  deux  poids  X et  P', 
faisant  équilibre  dans  les»mémes  circonstances  à un  même  poids 
P,  doivent  être  égaux  entre  eux,  quoique , ni  le  poids  P',  ni  le 
poids  X , ne  soit  égal  au  poids  P. 

Lorsque  le  levier  n'est  pas  droit  (fig.  72),  la  condition  d'équi- 
libre des  forces  qui  lui  sont  appliquées  consiste  toujours  en 
ce  que  leur  résultante  doit  venir  passer  par  le  point  d’appui. 
Supposant  donc  la  force  P,  appliquée  au  point  B suivant  la 
direction  BE,  et  la  force  Q au  point  C suivant  la  direction  CF, 
dans  le  même  plan  que  la  première , il  faudra  que  le  point  A se 
trouve  sur  la  direction  de  leur  résultante;  par  conséquent  en 
abaissant  du  point  A sur  les  droites  BE  et  CF,  des  perpendi-* 
culaires.^6  et  Ac , on  aura 

P:Q::Ac:Ab-, 

où  l’on  voit  que  dans  l’équilibre  d’un  levier  quelconque , là 
puissance  et  la  résistance  sont  en  raison  inverse  des  perpen- 
diculaires abaissées  du  point  d’appui  sur  leurs  directions.  La 
charge  du  point  d’appui  est  exprimée  par  la  résultante  de  ces 
deux  forces. 

Quelle  que  soit  la  forme  du  levier,  on  peut  toujours  le  rem- 
placer mentalement  par  un  levier  coudé  bAc,  formé  par  les 
deux  perpendiculaires  abaissées  du  point  d'appui  sur  les  direc- 
tions des  forces  ; en  prenant  les  points  b e te,  où  ces  perpen* 
diculaircs  viennent  tomber , pour  les  points  d’application  des 
forces,  les  bras  de  levier  seront  ces  perpendiculaires  elles- 
mêmes,  et  l'on  pourra  toujours  dire  que  les  cfcux  forces  qui 
1 . 3i 
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se  font  équilibre , sont  réciproquement  proportionnelles  à 
leurs  bras  de  levier. 

11  était  bon  de  développer  le  cas  particulier  d'un  levier  sol- 
licité par  deux  forces  seulement , parce  que  c'est  le  cas  qui  se 
présente  le  plus  souvent  dans,  la  pratique.  Quant  à l’équilibre 
d’un  levier  sollicité  par  trois  ou  un  plus  grand  nombre  de  forces, 
je  renvoie  au  n*  57  , où  j’ai  donné  la  condition  générale  de 
cet  équilibre  , telle  qu'on  l’énonce  ordinairement.  On  peut , 
si  l'on  veut , comprendre  parmi  ces  forces  le  poids  même  du 
levier,  qu’on  regardera  comme  une  force  verticale  appliquée 
à son  centre  de  gravité.  • 

De  la  Poulie  et  des  Moufles. 

La  poulie  est  une  roue  circulaire  BHCG  (fig.  73) , creusée 
en  gorge  sur  sa  circonférence  , et  traversée  à son  centre  A 
par  un  axe  autour  duquel  elle  peut  tourner  dans  une  chape 
AK.  Ce  mouvement  est  le  seul  qu’elle  puisse  prendre,  quand 
l'axe  est  retenu  fixement  j alors  cette  machine  s'appelle  une 
poulie  fixe;  c’est  au  contraire  une  poulie  mobile , quand  Taxe 
est  libre  et  que  la  poulie  n'est  retenue  par  aucun  autre  point. 
Occupons-nous  d'abord  de  la  poulie  fixe. 

Supposons  qu’une  corde  parfaitement  flexible  EBHCF  soit 
passée  dans  la  gorge  de  la  poulie , et  embrasse  un  arc  BHC 
de  sa  circonférence  j appliquons  aux  extrémités  E et  F de  cette 
corde,  des  forces  P et  Q,  qui  agiront  suivant  les  directions 
BE et  CF,  tangentes  à la  poulie  aux  points  fi  et  C;  en  fai- 
sant abstraction  du  frottement  de  la  corde  contre  la  gorge 
de  la  poulie  , il  est  évident  qu'il  faudra  pour  l’équilibre , que 
l'on  ait  P=  Q , car  ei  ces  forces  étaient  inégales , la  corde 
glisserait  dans  le  sens  de  la  plus  grande.  D’ailleurs , on  par- 
vient aussi  à cette  conclusion  , en  cherchant  la  condition  né- 
cessaire pour  que  la  résultante  de*  forces  T et  Q vienne  passer 
par  le  point  fixe  A -,  et  en  déterminant  la  grandeur  de  cette 
résultante  , on  aura  l’avantage  de  connaître  la  pression  que 
ce  point  supporte. 

Prolongeons  donc  les  tangentes  EB  et  FC,  jusqu’à  ce  qu’elle* 
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>e  Coupent  en  un  point  D-,  transportons  les  forces  P et  Ç au 
point  D,  commun  à leurs  directions;  leur  résultante  pas- 
sera par  ce  point  ; mais  comme  le  centre  A de  la  poulie 
e»t  le  seul  point  fixe  qui  existe  dans  la  machine , il  faudra 
quelle  passe  aussi  par  le  point  A,  pour  qu'elle  puisse  être  dé- 
truite ; cette  force  devra  donc  etre  dirigée  suivant  DA\  or 
la  droite  AD  coupe  en  deux  parties  égales  l'angle  EDF  de» 
deux  composantes  ; donc  il  faut  que  l'on  ait  .?=(),  sans  quoi 
la  direction  de  la  résultante  ne  coïnciderait  pas  avec  la  droite 
AD.  Cela  posé,  si  l’on  prend  sur  les  ^directions  DE  et  DF 
des  parties  égales  Db  et  De,  pour  représenter  les  composantes, 
•tque  l'on  achève  le  losange  Dbca,  la  résultante  sera  repré- 
sentée par  la  diagonale  Da , et  elle  exprimera  la  pression 
qu  éprouve  le  point  fixe  A.  En  appelant  donc  A',  cette  ptes- 
sion , on  aura 

x:P::Da:Db} 

mais  les  deux  triangles  isocèles  Dba  et  BAC  sont  semblables, 
parce  que  les  angles  A et  b compris  entre  les  cotés  égaux  * 
sont  égaux,  comme  étant  tous  les  deux  supplémens  d’un  même 
angle  BDC\  cela  est  évident  pour  l’angle  Dba  , et  dans  le  qua- 
drilatère ABDC , les  deux  angles  B et  C étant  droits , la 
somme  des  deux  autres  A et  D doit  être  égale  à aoo°,  pui-que 
la  somme  des  quatre  vaut  quatre  angles  droits  : ainsi  Le  us 
aurons  la  proportion 

Da:  Db  \\DC\  AB  ; 
et  par  conséquent  , 

x : p :\bc\ab. 

Donc  l’une  des  deux  forces  égales  appliquées  à la  poulie  fixe 
étant  représentée  par  le  rayon  AB,  la  pression  que  son  cenfrL 
éprouve  est  représentée  par  Ya^ous- tendante  BCde  l’arc  BHC 
embrassé  par  la  corde.  Cette  pression  est  la  plus  grande  lors- 
que les  deux  forces  sont  parallèles  ; la  corde  embrasse  alors 
la  demi-circonférence  de  Ja  poulie  , la  sous-tendante  devient 
le  diamètre  , et  la  pression  se  trouve  double  de  l’.une  des  deux 
forces^ ou  égale  à leur  somme. 
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La  poulie  Exe  offre  Je  moyen  de  changer  la  direction 
d'une  force , sans  augmenter  ni  diminuer  son  intensité  ; par 
exemple , que  la  corde  EllF  soit  attachée  à ud  mobile 
par  .-on  extrémité  Z1*,  et  que  la  force  P soit  toujours  appliquée 
* l'autre  extrémité  E,  suivant  la  direction  BF\  par  l’inter- 
médiaire de  la  poulie  fixe  BHCG , la  force  P agira  sur  le  mo- 
bile suivant  la  direction  FC  ; mais  l’effort  qu'elle  exercera 
sur  ce  corps  , ne  sera  ni  plus  grand  , ni  plus  petit  que  si  elle 
était  immédiatement  appliquée  au  point  F,  suivant  cette 
direction  FC.  11  n'en  est  pas  de  même  , comme  on  va  le  voir, 
dans  le  cas  de  la  poulie  mobile. 

Maintenant , le  centre  A (Eg.  74)  est  entièrement  libre;  la 
corde  EBHCF  est  attachée  par  son  extrémité  F,  à un 
point  fixe;  on  applique  à l'autre  extrémité  E,  suivant  la  direc- 
tion BE , une  force  donnée  P,  et  l’on  suspend  à l’extrémité  K 
de  la  chape,  au  poids  fîque  je  regarde  comme  la  résistance, 
et  qui  est  tenu  en  équilibre  par  la  puissance  P.  Dans  cet 
état  le  point  F supporte  une  pression  dirigée  suivant  FC  ; 
en  appliquant  à ce  point  une  force  Q,  égale  à cette  pres- 
sion , inconnue  et  dirigée  en  sens  contraire  , ou  suivant  CF, 
on  pourra  ensuite  considérer  le  point  F comme  un  point 
libre  ; et  alors  la  condition  d'é-quilibre  de  la  machine  se  ré- 
duit à ce  que  la  résultante  des  deux  forces  P et  Q soit  égale 
et  contraire  à la  force  /î.  Or,  pour  cela,  il  fabt  d’abord  que 
cette  résultante  passe  par  le  centre  A , ce  qui  exige,  comme 
on  vient  de  le  voir,  qu’on  ait  P=Q-,  il  faut,  de  plus,  que 
la  droite  DA , direction  de  la  résultante  de  T et  Q , coïncide 
avec  la  droite  AK,  direction  de  la  force  /î;  donc  cette  droite 
Ali  doit  couper  en  deux  parties  égales,  l’angle  EDF  des 
deux  tangentes  ED  et  FC  prolongées  ; enfin , en  com- 
parant la  force  Ii  à l'une  des  deux  forces  P ou  Q,  il  faudra, 
d'après  ce  qu'on  vient  de  prouver  , qu’on  ait 

R : P ::  bc:ab- 

donc  dans  l'équilibre  de  la  poulie  mobile , la  puissance  est  à 
In  résistant o comme  te  rayon  de  la  poulie  est  à la  sous-ten- 
dunte  de  l'arc  embrassé  par  la  corde. 
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l.e  cas  le  plus  favorable  à la  puissance  a Fieu  quand  Ira 
©ordons  BE  et  CF  sont  parallèles  ; on  a alors  R = aP,  do 
manière  qu’une  force  donnée  P fait  , dans  ce  cas , équi- 
libre à une  force  double  R.  Si  l'arc  BIIC  était  le  sixième  de 
la  circonférence , on  aurait  BC  =AB , et  la  puissance  P serait 
égale  à la  résistance  R ; si  cet  arc  devient  plus  petit  qu’un 
sixième , la  force  P sera  plus  graude  que  la  force  R , de  ma- 
nière que  la  machine  sera  défavorable  à la  puissance.  Géné- 
ralement la  force  P,  dirigée  suivant  BE,  équivaudra,  au  moyen 

4 BC 

de  la  poulie  BHCG,  à une  force  P-~rk  , dirigée  suivant  K A. 

Dan»  tous  les  cas , la  pression  qu’éprouve  le  point  fixe  F,  ou,  ce 
qui  est  la  même  chose , la  tension  du  cordon  CF,  est  égale 
à la  force  P. 

Connaissant  le  rapport  de  la  puissance  à la  résistance  dan» 
la  poulie  mobile  et  dans  la  poulie  Exe , il  est  aisé  de  trouver 
ce  rapport , dans  une  combinaison  quelconque  de  ces  deux: 
genres  de  poulies.  Par  exemple , attachons  à l’extrémité  K 
de  la  chape  d'une  première  poulie  mobile  BHÙG  (fig.  j5),  une 
corde  KB'H'CF" , qui  passe  ensuite  dansla  gorge  d’une  seconde 
poulie  mobile  B'H'C'G'e  t qui  aille  se  nouer  au  point  fixe /^atta- 
chons de  même  à l'extrémité  de  cette  seconde  poulie , une 
corde  K'B"H"C"F“,  qui  passe  sur  une  troisième  poulie  mo- 
bile B°H"CG“,  pour  aller  se  nouer  au  point  fixe  F*  ; enfin, 
suspendons  à la  chape  A" K"  de  cette  troisième  poulie,  nrr 
poids  R , et  considérons  ce  poids  comme  la  résistance  qui  est 
tenue  en  équilibre  par  une  puissance  P , appliquée  à la  pre- 
mière poulie  suivant  la  direction  BE . Cette  force  P,  d’après 
ee  qu’on  vient  de  voir,  équivaut  à une  force  dirigée  suivant 
BC 

B K!  et  égale  à P-~rj,  •,  celle-ci,  par  la  même  raison,  équi- 
AU 


BC  B* Cf 

vaut  à une  force  dirigée  suivant  B*K",  etégaleà  P.-— . - » 

' ■*  AÏS  A 1S 


laquelle  est  de  même  équivalente  à une  force  égale  k 

„ BC  B'C  B"C'  ....  . M . 

P ■ ZCB’’  * et  din§ee  smvant  A A > donc  pour  1 equ*- 

Sbra  des  deux  forces  P et  R , il  faut  qu’on  ait 


* 


Digitized  by  Google 


486  ADDITIONS. 

ne  FC  FF 

~ ' AB  ' A' R'  ' ZÎ^B"  ’ 

d’où  l’on  conclut  que  la  puissance  P est  à la  résistance  R , comme 
le  produit  des  rayons  AD,  A' B' , A"  fl"  des  trois  poulies,  est'  aa 
produit  des  sous-tendantes  UC , B'C,  B’C".  Les  pressions 
des  points  fixes  F,  F,  F , ou  les  tensions  des  cordes  qui  vien- 
nent s'y  attacher , sont  exprimées  par  P,  pour  le  point  F, 

'BC  , . „ - „ BC  H'C 

par  P -Jg,  pour  le  point  F , et  enfin,  par 

le  point  F. 

Ces  résultats  peuvent  s'étendre  à un  nombre  quelconque  de 
poulies  mobiles,  arrangées  de  la  même  manière.  Il  s’ensuit, 
comme  cas  particulier,  que  si  tous  les  cordons  qui  abou- 
tissent à ces  poulies , sont  parallèles , la  puissance  sera  à la 
résistance,  comme  l’unité  est  au  nombre  a";  n désignant  le 
nombre  de*  poulies  mobiles.  Dans  la  figure  76 , on  a trois 
poulies  mobiles  à cordons  parallèles;  le  poids  77  est  suspendu 
à la  chape  de  la  troisième  ; le  poids  P est  suspendu  à la  corde 
PLMEB  qui  passe  sur  une  poulie  fixe  LME , dont  l’inter- 
médiaire ne  change  rien  à l’intensité  de  la  puissance  P ; de 
eorte  que  cette  force  produit  le  même  effet  que  si  elle  agissait 
immédiatement  suivant  la  direction  DE  : le  rapport  des  deux 
forces  P et  77,  dans  le  cas  d'équilibre,  sera  donc  F—P,ux=&.P; 
c'est-à-dire , qu'au  moyen  d’une  pareille  machine  , un  poids 
quelconque  P peut  tenir  en  équilibre  un  poids  77  huit  fois  aussi 
grand.  Les  pressions  que  supportent  les  points  fixes  T71,  F,  F, 
ou  les  tensions  des  cordes  qui  s’y  attachent , sont  différentes  : 
celle  du  point  F est  égale  à P ; celle  du  point  77',  à a P;  celle 
du  point  F',  à 4P.  Le  centre  O de  la  poulie  fixe  éprouve 
une  pression  égale  au  double  de  la  force  P ; la  somme  des 
pressions  qui  ont  lieu  sur  les  quatre  points  fixes  O,  F,  F,  F, 
est  égale  à g/*,  ou  à la  somme  P -f- 7?  des  deux  poids  suspen- 
dus à la  machine;  et,  comme  on  voit,  cette  pression  totale 
se  distribue  inégalement  et  d'une  manière  déterminée  , entre 
)es  quatre  points  fixes  qui  sont  dans  la  machine. 

Vn  assemblage  quelconque  de  poulies  fixes  ou  mobiles , 
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Forme  ce  qu'ou  nomme,  en  général,  une  moufle.  Celle  qui 
est  représentée  dans  la  figure  76 , est  la  plus  avantageuse  à 
la  puissance  , c’est-à-dire  , que  c’est  en  disposant  de  cette  ma- 
nière un  nombre  donné  de  poulies,  qu’une  puissance  aussi 
donnée  fera  équilibre  àune  plus  grande  résistance.  Mais  comme 
les  machines  n’ont  pas  seulement  pour  objet  de  tenir  des 
forces  en  équilibre  au  moyen  d'autres  forces,  on  emploie 
souvent  des  moufles  disposées  d’une  autre  manière,  qu'on 
juge  plus  appropriée  à l’usage  qu’on  en  veut  faire.  On  aura 
à calculer , dans  chaque  espèce  de  moufle  , le  rapport  de  la 
puissance  à la  résistance,  nécessaire  à l’équilibre;  ce  calcul, 
d’après  ce  qui  précède  et  d’après  l’exemple  que  nous  allons 
encore  en  donner,  ne  présentera  jamais  de  grandes  difficultés. 

La  moufle  représentée  par  la  figure  77  est  formée  de  trois 
poulies  fixes  assemblées  dans  une  chape  OV,  et  d’un  pareil 
nombre  de  poulies  mobiles  assemblées  dans  une  autre  chape 
AK)  une  même  corde  embrasse  toutes  ces  poulies,  en  pas- 
sant alternativement  d’une  poulie  fixe  à une  poulie  mobile; 
toutes  les  parties  EB,  FC,  E'B",  F'C,  E"B“,  F“C  de  cette 
corde,  qui  vont  d'une  poulie  à l’autre,  sont  parallèles.  Cette  corda 
est  attachée  par  son  extrémité  F"  à la  chape  des  poulies 
fixes,  un  poids  donné  P est  suspendu  à son  autre  extrémité, 
un  poids  R est  pareillement  attaché  à la  chape  des  poulies 
mobiles,  et  dans  ce  poids  71 , doit  être  compris  le  poids  des 
poulies  mobiles,  de  leur  chape  et  des  cordes  qui  les  lient 
aux  poulies  fixes  : le  poids  P est  regardé  comme  la  puis- 
sance , le  poids  /i  comme  la  résistance,  et  l’on  demande  le 
rapport  de  ces  deux  forces  dans  le  cas  de  l'équilibre. 

Puisque  les  cordons  ED,  FC , etc. , font  parties  d'une  même- 
corde,  ils  doivent  tous  éprouver  la  même  tension  dans  le  sens 
de  leur  longueur,  car  il  est  impossible  qu’une  corde  soit 
inégalement  tendue  dans  ses  différentes  parties.  'Si  dont»  on 
décompose  la  force  R,  en  autant  de  forces  parallèles  et  égales, 
qu’il  y a de  cordons  employés  à soutenir  ce  poids,  c’est  à-dire  , 
en  six  forces  dirigées  suivant  les  cordons  ED , FC,  E'B',  F'C , 
E'B",  F"C,  ces  composantes  égales  exprimeront  les  tensions 


•J 
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de  ce»  cordon».  Ainsi,  chacun  de  ces  six  cordons  est  tiré  dan* 
le  sens  de  la  pesanteur  par  une  force  égale  à %-R;  de  sorte 
que  le  cordon  EC  est  dans  le  même  cas  que  si  l’on  sus- 
pendait à son  extrémité  inférieure  un  poids  égal  à ^.R)  or, 
le  même  cordon  est  tiré  en  sens  contraire  par  la  force  P j 
on  a donc,  pour  l'équilibre,  P=±.R,  ou  fl  = 6. P.  Par 
conséquent , dans  la  moufle  que  nous  considérons , la  puis- 
sance P fait  équilibre  à une  résistance  égale  à 6. P.  Il  est  aisé 
de  voir  que  dans  tonte  autre  moufle  disposée  de  la  même  ma- 
nière , et  ne  différant  de  celle-ci  que  par  le  nombre  des  poulies, 
la  puissance  est  à la  résistance , dans  le  cas  de  l'équilibre,  comme 
l'unité  est  an  nombre  des  cordons  qui  aboutissent  aux  pou- 
lies  mobiles  et  qu’on  peut  regarder  comme  employés  à sou- 
tenir la  résistance, 

Du  Treuil  et  des  Roues  dentées. 

On  appelle  indifféremment  treuil,  tour  ou  cabestan , une 
tnachine  représentée  par  la  figure  78,  et  qui  consiste  en  un 
cylindre  d'un  diamètre  quelconque  , auquel  est  attachée  fixe- 
ment une  roue  d’un  plus  grand  diamètre,  dont  le  centre  est 
dans  l'axe  du  cylindre,  et  le  plan,  perpendiculaire  à cet  axe. 
Le  cylindre  est  terminé  à sesextrémîtés  par  deux  antres  cylindres 
d’un  plus  petit  diamètre  qu’on  appelle  les  tourillons  ; ceux-ci 
sont  enchâssés  dans  des  appuis  fixes,  qui  permettent  au  treuil 
de  tourner  librement  autour  de  son  axe,  et  l'empêchent  do 
prendre  aucun  autre  mouvement.  Une  corde  s’enroule  sur  le 
cylindre  , elle  y est  fixement  attachée  par  une  de  ses  extré- 
mités, et  c’est  àson'aufrè  extrémité  que  la  résistance  est  appli- 
quée. Quanta  la  puissance,  elle  agit  en  un  point  quelconque 
de  la  roue,  tangentiellement  à sa  circonférence. 

Pour  fixer  les  idées,  nous  supposerons  que  l’axe  J K OR 
du  treuil  est  horizontal,  et  que  la  résistance  est  un  poids  ft 
suspendu  à l’extrémité  de  la  corde  ER,  qui  se  détache  du 
cylindre  au  point  E et  qui  lui  est  tangente  en  ce  point  j la 
puissance  sera  une  force  P,  appliquée  au  point  H de  la  coy» 
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«uivant  la  tangente  MC.  Le  centre  de  la  roue  est  le  point 
O où  son  plan  coupe  l’axe  du  cylindre  ; la  droite  OM  est 
donc  un  rayon  qui  aboutit  an  point  de  contact,  et  qui  est 
par  conséquent  perpendiculaire  à la  tangente  MC ; enfin  les 
appuis  fixes  qui  contiennent  les  tourillons,  sont  deux  piliers 
verticaux*  AA'  et  B B'.  Cela  posé,  cherchons  le  rapport  des 
deux  forces  P et  R dans  le  cas  de  l'équilibre  , et  la  pression 
que  supporte  chacun  des  deux  appuis. 

Je  mène  par  le  point  E un  plan  perpendiculaire  à l’axe 
AKOB  qui  coupe  cette  droite  au  point  K\  le  rayon  NE 
du  cylindre  sera  perpendiculaire  à la  verticale  ER,  puisque 
cette  ligne  touche  le  treuil  ail  point  E ; ce  rayon  sera  donc 
horizontal.  Par  le  point  O,  où  le  plan  de  la  roue  coupe  l'axe 
AKOB,  je  mène  un  second  rayon  O F,  du  cylindre,  pa- 
rallèle à KE  et  dirigé  en  sens  contraire,  de  manière  que 
le  point  E étant  en  arrière  de  l'axe , le  point  .F soit  en  avant; 
le  rayon  horizontal  OF  sera  compris  dans  le  plan  de  la  roue  ; 
à son  extrémité  F j'applique  deux  forces,  dirigées  en  sens 
contraires  suivant  la  verticale  GFH , et  que  je  prends 
l’une  et  l’autre  égales  à la  force  R ; pour  distinguer  ces  forces , 
j’appellerai  R'  celle  qui  agit  suivant  FG,  et  R“  celle  qui' agit 
suivant  FR-,  et  il  faudra  se  rappeler  qu'on  a R"  zz:  R'  = R. 
L’addition  de  ces  deux  forces  égales  et  directement  contraires,  t 
est  permise  et  ne  change  rien  à l’état  de  la  question  ; mais 
si  l’on  tire  la  droite  EF,  elle  rencontrera  l’axe  du  cylindre 
en  un  point  D,  qui  la  partagera  en  deux  parties  égales  et 
qui  sera  aussi  le  milieu  de  OK  ; la  résultante  des  deux  forces 
fi  et  R'  parallèles  et  égales,  sera  donc  équivalente  à un 
poids  égal  à sfi  et  suspendu  au  point  D ; cette  force  sera  dé- 
truite , puisque  tous  les  points  de  l’axe  du  cylindre  sont  im- 
mobiles ; par  conséquent  il  ne  restera  plus  que  les  deux  forces 
fi"  et  P)  or  , en  observant  que  le  point  O est  fixe,  on  peut  con- 
sidérer les  forces  fi"  et  P , comme  appliquées  aux  extrémités 
d'un  levier  coudé  FOM,  suivant  des  directions  FR  et  MC, 
perpendiculaires  aux  bras  de  ce  levier  ; donc,  pour  l’équilibre  , 
U est  nécessaire  et  il  suffit  que  ces  force;  soient  en  raison 
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inverse  de  leurs  bras  de  levier  FO  et  MO  ; ainsi,  a cause  de 
FO=zEK  et  de  R"=  Il , on  aura 

P:  R::  EK:  om. 

Nous  voyons  donc  que  dans  l’équilibre  du  treuil , la  puis- 
sance est  à la  résistance  comme  le  rayon  du  cylindre  est  à 
celui  de  la  roue. 

Quelquefois  la  puissance,  au  lieu  d’être  appliquée  à une 
roue,  agit  à l’extrémité  d’une  manivelle;  mais  pourvu  que  sa 
direction  soit  toujours  perpendiculaire  au  rayon , le  même  rap- 
port subsistera  entre  la  puissance  et  la  résistance,  en  rempla- 
çant le  rayon  de  la  roue  par  celui  de  la  manivelle. 

On  doit  aussi  observer  que  si  la  corde  qui  s’enroule  sur  le 
cylindre  a un  diamètre  sensible,  il  faudra  , pour  plus  d’exac- 
titude , regarder  la  puissance  comme  agissant  suivant  l’axe  de 
la  corde  , et  augmenter  le  rayon  du  cylindre  d’une  quantité 
égale  au  rayon  de  cette  corde  , ce  qui  diminuera  un  peu  l’avan- 
tage de  la  puissance  sur  la  résistance. 

Maintenant  pour  déterminer  les  pressions  qui  ont  lien  aux 
deux  extrémités  A et  B de  l’axe  fixe  ADOB , et  qui  sont  dues 
aux  deux  forces  données  R et  P,  j’observe  d'abord  que  la  forco 
R vient  d’ètre  remplacée  par  un  poids  aR  suspendu  au  point 
• D , et  une  force  R",  égale  à R,  agissant  au  point  F en  sens 
contraire  de  la  pesanteur  ; d’ailleurs  la  résultante  des  forces 
P et  R“  devant  passer  par  le  point  O,  il  est  permis  de  les 
transporter  en  ce  point,  parallèlement  à leurs  directions;  de 
sorte  qu'en  menant  par  le  point  O , les  droites  OC  et  OH', 
parallèles  à MC  et  F H , on  peut  supposer  que  la  force  P agit 
suivant  OC,  et  la  force  R ",  ou  R,  suivant  OH1.  De  cette  ma- 
nière , au  lieu  des  deux  forces  données  P et  R , qui  étaient 
appliquées  aux  points  M et  F,  nous  aurons  trois  forces  2 R , 
P et  R appliquées  aux  deux  points  Z)  et  O de  l’axe  fixe;  donc 
il  ne  s’agit  plus  que  de  décomposer  chacune  de  ces  trois  forces 
en* deux  autres,  parallèles  à sa  direction,  et  passant  par  les 
points  A et  B-,  réduisant  ensuite  en  une  seule  , les  trois  com- 
posantes relatives  à chacun  de  ces  points , on  aura  en  grandeur 
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et  en  direction  , la  pression  qu'il  supporte.  Cette  pression  sera 
verticale  pour  l’un  et  l'autre  point , si  la  force  donnée  P est 
un  poids  ; dans  ce  cas  , la  droite  MC  et  sa  parallèle  OC  seront 
verticales  ; les  deux  forces  R et  P , appliquées  au  point  O,  se 
réduiront  à une  seule  force  R — P,  dirigée  suivant  OH';  et  la 
pression  en  chacun  des  deux  points  A et  B , sera  égale  à la 
composante  de  la  force  a R , moins  la  composante  de  la  force 
R — P,  relative  à ce  point.  Je  vais  achever  le  calcul  des  pres- 
sions dans  cette  hypothèse. 

Soit  a la  longueur  AB  du  cylindre;  b la  distance  OB  du 
centre  de  la  roue  au  point  B-,  x la  distance  KB  du  point 
d'application  de  la  résistance  R au  même  point/?,  laquelle 
distance  peut  varier  pour  un  même  treuil  ; nous  aurons 
KO  = x — b , OD  = l.x—\b,  BD  = ix.  + {b,et 
AD=a — \x — \b.  Appelons,  pour  un  moment,  L’  et  V, 
les  composantes  de  la  force  a/i , parallèles  à sa  direction  , 
et  passant,  la  première,  par  le  point  A , et  la  seconde  par 
le  point  B , nous  aurons  (n°3a), 

u:uR  ::db:ab, 

V\*R::DA\AB\ 

d’où  l’on  tire , en  mettant  pour  DB  et  DA,  leurs  valeurs , 

ir--R(b+x) , jr_  é?(aa — b — x) 

a a 3 

de  même  U'  et  V étant  les  composantes  de  la  force  R — P, 
appliquées  aux  mêmes  points  A et  B , on  aura 

v,  = (.R-p)b  r,  _ (R -P)  (a- b) 
a ‘ a ’ 

donc  en  désignant  par  X et  Y les  pressions  verticales  qu’é- 
prouvent les  appuis  fixes  AA'  et  BB',  nous  aurons  d’abord 
X=U — U'  et  Y-=V — V ; mettant  pour  U, 

V , leurs  valeurs,  et  réduisant,  il  vient 

Y — Pb  y _ R(a  — x)  + P(a  — b) 

« ‘ a 
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Si  l'on  veut  avoir  égard  aux  pression*  dues  aux  poids  d« 
cylindre  et  de  la  roue  , il  faudra  considérer  le  poids  du  cy- 
lindre comme  une  force  verticale  appliquée  au  milieu  de  la 
droite  ADt  centre  de  gravité  de  ce  corps,  et  le  poids  de 
la  roue  , comme  une  force  verticale  appliquée  au  point  O. 
Appelant  donc  P'  et  P"  ces  deux  poids,  et  décomposant 
chacune  de  ces  forces  en  deux  autres,  appliquées  aux  points 
A et  B,  on  trouvera  que  la  valeur  de  X doit  être  augmentée 

de  i .P'  + et  celle  de  Y,  de  i . P'  4.  } par 

conséquent  les  valeurs  complètes  de  X et  Y,  seront 

X=  A*  + (P  + P*)*  , . JV 

a 2 ’ . 

v_ü(a-x)  + (P  + P")(a-ft)  , , 

« Tï ’ 

On  peut  augmenter  autant  qu’on  voudra  l'avantage  de  la 
puissance  sur  la  résistance  dans  le  treuil , en  faisant  croître 
le  rayon  de  la  roue  sans  toucher  à celui  du  cylindre.  On 
produira  encore  le  même  effet  en  employant  deux  ou  un  plus 
grand  nombre  de  treuils , liés  entre  eux  par  des  cordes  qui 
aillent  de  la  roue  de  l’un  au  cylindre  de  l'autre.  Dans  ce  cas,  la 
puissance  sera  à la  résistance  qu’elle  tient  en  équilibre,  comme 
le  produit  des  rayons  de  tous  les  cylindres  est  ait  produit  des 
rayons  de  tontes  les  roues.  Supposons , par  exemple , que  la 
corde  MC  (fig.  79),  tangente  en  MA  la  roue  d’un  premier  treuil, 
va  s’enrouler  sur  le  cylindre  d’un  second  treuil  dont  l’axe 
est  parallèle  à celui  du  premier  ; qu’à  la  roue  de  ce  second 
treuil  est  attachée  une  corde  M'C , qui  1a  touche  au  point 
M' , ét  qui  va  ensuite  s'enrouler  sur  le  cylindre  d’un  troisième 
treuil  dont  l’axe  est  aussi  parallèle  aux  axes  des  deux  pre- 
miers ; enfin  , qu’une  force  donnée  P est  appliquée  à la  roue 
du  troisième  treuil,  suivant  la  droite  M’C,  tangente  à la 
circonférence,  et  qu'un  poids  R est  suspendu  à une  corde 
enroulée  sur  le  cylindre  du  premier  treuil  : je  dis  que  pour 
l’équilibre  de  ces  deux  forces,  on  aura 

P : R'.l  KE  .K'C.K"C  : OM.  O'üf . 0"M"\ 
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0.1/,  CM',  0"M" , étant  les  rayons  des  trois  roues , et  1\E, 
K'C , A" C , ceux  des  trois  cylindres. 

En  effet,  la  force  P appliquée  au  troisième  treuil , ferait 
équilibre  à une  force  P',  appliquée  au  point  C du  cylindre 
suivant  la  direction  C M',  et  déterminée  par  cette  proportion 

p : P'  ::  k“C  : cm"  ; ’ 

la  force  P est  donc  équivalente  à une  force  égale  et  con- 
traire à P',  et  qu’on  peut  regarder  comme  agissant  au  point 
M ' suivant  la  direction  M‘ C . Par  la  meme  raison  cette  force 
P'  est  équivalente  à une  force  P",  agissant  au  point  M,  diri- 
gée suivant  la  droite  MC,  et  déterminée  en  grandeur  par 
eette  proportion 

P'  : P"  ::K'C:  om'- 

mais  pour  l’équilibre  des  deux  forces  P"  et  R,  appliquées  à 
la  roue  et  au  cylindre  d'un  même  treuil,  il  faut  qu'on  ait 

P"  : R::  re  : om-, 

or,  en  multipliant  ces  trois  proportions  terme  à terme,  il  en  ré- 
sultera le  rapport  que  nous  avons  annoncé  entre  la  puissance 
P et  la  résistance  R. 

I.cs  forces  intermédiaires  P'  et  P"  expriment  les  tensions 
des  cordes  CM'  et  CM  qui  lient  le  second  treuil  au  troisième 
et  au  premier.  Les  pressions  que  supportent  les  appuis  de 
chaque  treuil , sont  dues  à son  poids  , aux  forces  qui  lui  sont 
directement  appliquées,  et  aux  tensions  des  cordes  qui  l'at- 
tachent aux  autres  treuils.  Ainsi  , relativement  au  premier 
treuil , les  pressions  sont  dues  à son  poids,  au  poids  R,  et  à 
la  force  P'  dirigée  suivant  MC , du  point  M vers  le  point  C ; 
par  rapport  au  second  treuil , elles  sont  produites  par  son 
poids,  la  force  P'  agissant  suivant  CM , du  point  C vers  lo 
point  M,  et  la  force  P"  dirigée  suivant  M C -,  enfin  , les  pres- 
sions qui  ont  lieu  sur  les  appuis  du  troisième  treuil  , sont 
dues  aux  poids  du  cylindre  et  de  la  roue  de  ce  treuil , à la 
force  P"  agissant  suivant  C'M' , de  C vers  M' , età  la  puissance 
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P dirigée  suivant  M’C . Connaissant  les  forces  qui  produisent 
les  charges  des  appuis  dans  chaque  treuil , on  les  déterminera 
par  le  moyen  que  nous  venons  d'indiquer , en  considérant  le 
treuil  représenté  par  la  figure  78. 

Au  lieu  d'employer  des  cordes  pour  lier  entre  eux  plusieurs 
treuils  que  l'on  veut  réunir,  on  fait  souvent  usage  d’un  autre 
moyen  qui  ne  change  rien  au  rapport  de  la  puissance  à la  ré- 
sistance. On  pratique  à la  circonférence  de  chaque  roue,  des 
dents  saillantes  également  espacées , et  à la  surface  de  chaque 
cylindre  , des  rainures  creuses  espacées  de  la  même  manière  j 
on  rapproche  ensuite  , et  on  dispose  les  treuils  d$  telle  ma- 
nière que  les  dents  des  roues  engrènent  dans  les  rainures  des 
cylindres,  et  qu’en  faisant  tourner  l'un  des  treuils  sur  son 
axe,  tous  les  autres  soient  en  même  tems  mis  en  mouvement 
par  cet  engrenage  ; les  roues  se  nomment  alors  des  roues  den- 
tées, et  les  cylindres,  des  pignons. 

Les  figures  80  et  81  représentent  deux  systèmes  de  roues 
dentées , dont  chacune  est  composée  de  trois  roues  et  d’au- 
tant de  pignons.  Dans  la  première  figure  , les  axes  des  trois 
pignons  sont  parallèles;  dans  la  seconde,  l’axe  du  second 
pignon  est  perpendiculaire  aux  axes  des  deux  autres;  le  plan 
de  chaque  roue  est  toujours  perpendiculaire' ù l’axe  de  son 
pignon.  La  direction  des  axes  les  uns  par  rapport  aux  autres , 
dépend  de  la"  disposition  qu’on  donne  aux  dents  des  roues  : 
dans  la  figure  80,  ces  dents  sont  les  prolongemeus  des  rayons 
des  roues  , et  dans  la  figure  81 , elles  sont  perpendiculaires  à 
ces  rayons.  Mais  quelsque  soient  le  nombre  des  loues  et  la  dis- 
position des  axes,  il  faudra  toujours  considérer  un  système  d« 
roues  dentée» , comme  un  assemblage  de  treuils,  et  en  con- 
clure que,  dans  une  machine  de  cette  espèce,  la  puissance 
est  à la  résistance  , comme  le  produit  des  rayons  des  pignons  est 
le  produit  des  rayons  des  roues. 

Le  nie  est  encore  une  machine  qui  se  rapporte  an  treuil 
et  qui  n’en  diffère  pas  essentiellement.  Il  consiste  en  uae  barre 
Uli  (fig-  8a)  , garnie  de  dents  à l’une  de  ses  faces  et  mobile 
dans  le  sens  du  sa  longueur  ; les  dents  de  cette  barre  engrè- 
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ncnt  avec  celles  d’un  pignon  E , que  l’on  fait  tourner  sur 
son  axe,  au  moyen  d’une  manivelle  OM\  les  dents  du  pi- 
gnon entraînent  relies  de  la  barre  et  font  monter  un  poids 
posé  sur  la  tete  A de  cette  barre,  nu  suspendu  à son  extré- 
mité inférieure  It  : ce  poids  est  la  résistance  ; la  puissance 
est  appliquée  à l’extrémité  M de  la  manivelle  , et  en  supposant 
sa  direction  MC  tangente  à la  circonférence  que  décrit  cette 
extrémité,  il  faut,  pour  l’équilibre,  que  la  puissance  soit  à la 
résistance  comme  le  rayon  du  pignon  est  au  rayon  de  la 
manivelle. 

Du  Plan  incliné  et  de  la  Vis. 

On  emploie  ordinairement  le  plan  incliné  à tenir  en  équi- 
libre un  corps  pesant , au  moyen  d’une  force  dont  la  direc- 
tion n’est  pas  verticale.  Nous  avons  considéré  cet  équilibre 
(n°‘  97  et  98)  d’une  manière  directe  et  élémentaire  , qui  ne 
nous  laisse  rien  à ajouter  maintenant.  Nous  avons  vu  qu'il 
faut  d'abord  que  la  direction  de  la  force  connue  soit  comprise 
dans  le  plan  vertical  mené  par  le  centre  de  gravité  du  corps  ; 
la  droite  KE  (fig.  a3)  étant  cette  direction,  et  K le  point 
où  elle  coupe  la  verticalWjLF1,  menée  par  le  centre  de  gra- 
vité, il  faut  en  outre  que  la  perpendeuilaire  KD  abaissée  du 
point  K sur  le  plan  incliné  , tombe  en  dedans  de  la  base  du 
corps  ; cela  étant , il  est  nécessaire  et  il  suffit  pour  l’équi- 
libre que  la  résultante  du  poids  du  corps  et  de  la  force 
donnée , soit  dirigée  suivant  la  perpendiculaire  KD  : cette 
résultante,  ainsi  dirigée,  sera  détruite  par  la  résistance  du  plan 
qu'on  suppose  fixe,  et  elle  exprimera  la  pression  qu'il  éprouve. 

De  cette  dernière  condition  on  conclut  qu’en  appelant  P, 
la  résistance  ou  le  poids  du'eorps  dirigé  suivant  la  verticale 
KF,  et  Q , la  force  qui  agit  suivant  KE , on  aura 

Q:  P::sin.  FKD  : sin.AAD  ; 
proportion  qu’on  change  facilement  en  celle-ci  : 

Q\  Py.BClAD.im.EKD  ; 
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AB  étant  la  longueur,  et  BC , la  hauteur  du  plan  incline 

(n*  98). 

Cette  proportion  renferme  le  rapport  de  la  puissance  Q à 
la  résistance  P,  dans  l’équilibre  du  plan  incliné.  6i  la  puis- 
sance est  parallèle  à la  longueur  du  plan , la  droite  DK 
est  à-la-fois  perpendiculaire  à AB  et  à KE ; on  aura  dontf 
si n.EKD  — 1 , et 

Q:  P::  bc\ab\ 

la  puissance  est  alors  plus  petite  que  la  résistance,  et  c’est  le 
003  qui  lui  est  le  plus  favorable.  Si  la  force  Q est  parallèle 
à la  base  AC  du  plan  incliné,  l’angle  EKD  sera  complément 
de  l’angle  BAC  et  égal  à l’angle  ABC  ; ou  aura  donc 

AC 

sin  .EKD  — sin . ABC=.-fr,\ 

AB 

et  par  conséquent 

Q:  P::  bc:ac-, 

donc , dans  ce  cas  , la  puissance  est  à la  résistance  comme  la. 
hauteur  du  plan  incliné  est  à sa  base.  La  machine  est  alors 
favorable  ou  défavorable  à la  puiss^-e , selonqu’on  a Z?C<y4C, 
o\xBC>AC,  c'est-à-dire,  selo^jue l’angle  BAC , qui  mesure 
l'inclinaison  du  plan,  est  plus  petit  ou  plus  grand  que  la  moitié 
d’un  angle  droit. 

Quoique  la  vis  soit  rangée  communément  parmi  les  machines 
simples , elle  peut  cependant  être  considérée  comme  une 
machine  composée  qui  se  rapporte  , comme  on  va  le  voir , 
au  treuil  et  au  plan  incliné.  La  vis  est  un  cylindre  AB  (fig.  83) 
revêtu  d’un  filet  saillant  CMD , adhérent  à sa  surface  et 
dont  nous  expliquerons  tout-à-l’heure  la  génération.  Ou 
appelle  écrou  la  pièce  EF,  dans  laquelle  on  fait  entrer  la  vis; 
une  rainure  creuse,  semblable  au  Glet  CMD,  est  pratiquée 
dans  la  concavité  de  l’écrou;  quand  la  vis  est  entrée  dans 
l’écrou  , cette  rainure  est  exactement  remplie  par  le  Glet , de 
telle  sorte  que  la  vis  ne  peut  pins  prendre  d’autre  mouvement 
que  de  s'avancer  dans  le  sens  de  sa  longueur,  en  tournant  sur 

elle- 
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elle-même.  Quelquefois  la  vis  est  fixe,  et  c’est  l’écrou  qui 
s'avance  le  long  de  la  vis  , en  tournant  autour  de  son  axe  ; 
d'autfes  fois  l’écrou  est  fixe  , et  la  vis  se  meut  dans  l’écrou  ; 
mais  comme  ces  deux  cas  reviennent  au  même  pour  l'équilibre 
des  forces  appliquées  à la  pièce  mobile,  nous  nous  bornerons 
à considérer  le  premier.  De  plus,  pour  fixer  les  idées,  nous 
placerons  le  cylindre  fixe  AB  dans  une  position  verticale  ; le 
poids  seul  de  l’écrou  mobile  suffira  alors  pour  le  faire  descendre 
le  long  de  la  vis,  en  faisant  toutefois  abstraction  du  frottement 
de  cet  écrou  contre  la  vis.  Nous  représenterons  par  P la  force 
qu'on  applique  à l'écrou  pour  le  tenir  en  équilibre , et  nous 
supposerons  que  cette  force  agit  à l’extrémité.d’une  barre  EG, 
suivant  une  direction  horizontale  GH.  La  force  P sera  la 
puissance  ; le  poids  de  l’écrou  augmenté  , si  l’on  veut , d’un 
autre  poids,  sera  la  résistance,  que  nous  désignerons  par  R ; 
et  la  question  qu’il  s’agit  de  résoudre  consiste  à trouver  le 
rapport  de  ces  deux  lorces  R et  P dans  le  cas  de  l'équilibre. 
Mais  avant  de  chercher  ce  rapport , il  est  nécessaire  de  con- 
naître la  génération  du  filet  CMD  , dont  la  vis  est  enve- 
loppée. 

Pour  cela,  prenons  un  rectangle  abcd  (Gg.  84);  divisons 
l’un  des  côtés  cd  en  un  nombre  quelconque  de  parties  égales 
cc  , c’ c“ . . . . , et  par  les  points  de  division  d,c" . . . .,  menons  des 
parallèles  à la  base , qui  partageront  aussi  le  côté  ba  en  parties 

égales  bb',b'b“ ; menons  ensuite  les  droites  transversales 

rb',c'b",c,b'" qui  seront  aussi  parallèles  et  égales  entre 

elles;  cela  fait,  enveloppons  ce  rectangle  sur  un  eylindredroit 
cdef  de  même  hauteur  que  le  rectangle  , et  tel  que  la  circon- 
férence de  sa  base  soit  égale  en  longueur  à la  base  cb  de  ce 
rectangle.  La  surface  du  rectangle  recouvrira  exactement 
celle  du  cylindre , de  manière  que  le  côté  ab  viendra  re- 
joindre le  côté  dc\  les  points  b' ,b“ , tomberont  sur  les 

points  cV , et  les  droites  cb',  cb" , formeront  une 

courbe  continue  sur  la  surface  du  cylindre.  On  nomme  la 
courbe  ainsi  formée  , une  hélice  j la  partie  de  cette  courbe  qui 
va  d’un  point  à un  autre  de  la  droite  cd,  par  exemple , la 
1 . 3a 
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portion  «'me1',  s’appelle  une  spire  ; l’intervalle  c "c"  compris 
entre  les  deux  extrémités  d’une  même  spire , forme  ce  qu'on 
nomme  le  pas  de  l'hélice.  Toutes  les  spires  d’une  même  hélice 
sont  égales  en  longueur  , et  le  pas  de  l’hélice  se  trouve  par- 
tout le  même.  Si  l’on  mène  par  le  point  quelconque  m , un 
plan  qui  touche  la  surface  du  cylindre  suivant  la  droite  pmq, 
parallèle  à son  axe  ou  perpendiculaire  à sa  base  , et  que  l’on 
développe  cette  surface  sur  ce  plan  , les  spires  de  l'hélice  se 
changeront  en  une  suite  de  droites  parallèles,  qui  couperont  la 
droite  pmq , sous  un  angle  égal  A celui  que  les  lignes  trans- 
versales cb',  cb" ...»  font  avec  la  droite  cd  ; ces  parallèles  tra- 
cées dans  le  plan  tangent , représenteront  les  tangentes  à 
l'hélice  aux  diiférens  points  de  la  droite  pmq  ; d'où  il  résulte 
que  pour  mener  une  tangente  à cette  courbe,  au  point  quel- 
conque m,  il  faut  construire  dans  le  plan  qui  touche  le  cy- 
lindre en  ce  point,  un  triangle  rectangle  hln,  dont  la  hauteur 
hn  soit  parallèle  à la  droite  pmq  et  égale  au  pas  de  l’hélice , 
dont  la  base  In  soit  égale  au  contour  du  cylindre  ou  à la 
droite  cb , et  enfin  dont  l’hypothénuse  hl  passe  par  le  point  m : 
cette  hypothénuse  sera  la  tangente  demandée. 

Cela  posé , menons  un  plan  quelconque  par  l'axe  de  la  vit 
(fig.  83);  ce  plan  coupera  le  filet  CMD  suivant  une  certaine 
section;  supposons  que  cette  section  se  meuve  de  maniera 
que  son  plan  passe  constamment  par  l’axe,  et  qu’en  même 
tems  tous  ses  points  décrivent  des  hélices  semblables  autour 
de  cet  axe  ; elle  engendrera , par  ce  mouvement , le  filet  CMD 
qui  enveloppe  le  cylindre.  La  section  génératrice  est  le  plus 
souvent  un  triangle;  elle  est  quelquefois  un  rectangle;  et  l’on 
pourrait  lui  supposer  indifféremment  toute  autre  figure.  Les 
hélices  décrites  par  les  diiférens  points  de  cette  section,  ont 
toutes  le  même  pas  ; on  le  nomme  le  pas  de  la  vis  ; et  il  est 
d'autant  plus  petit , que  pour  une  même  longueur  du  cylindre, 
le  filet  CMD  fait  un  plus  grand  nombre  de  circonvolutions. 

Maintenant  il  nous  sera  aisé  de  trouver  la  condition  d'équi- 
libre des  deux  forces  P et  R,  appliquées  à l’écrou  mobile. 
Supposons  d’abord  que  l’écrou  ne  pose  sur  la  yis  que  par  us 
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seul  point  du  filet  CMD  , et  regardons  ce  point  de  contact 
comme  chargé  de  tout  le  poids  R de  l’écrou  ; soit  cmd  (fig.  85) 
l’hélice  appartenante  au  filet,  et  passant  par  le  point  de  con- 
tact, qui  sera  le  point  m.  Suspendons  à ce  point  le  poids  R £ 
soient  aussi  AB  l’axe  vertical  du  cylindre , et  G l’extrémité 
de  la  barre  à laquelle  est  appliquée  la  puissance'  P,  suivant 
la  direction  CH ; abaissons  des  points  met  G,  sur  l’axe  AB , 
des  perpendiculaires  mk  et  GO  ; la  direction  GH  a déjà  été 
supposée  horizontale  ; supposons  de  plus  qu’elle  soit  perpendi- 
culaire à GO.  Enfin  , construisons  la  tangente  hml  à l'hélice 
au  point  m , laquelle  tangente  est  l’hypothènuse  d’un  triangle 
dont  le  plan  est  perpendiculaire  à la  droite  km , et  dont  les 
deux  autres  côtés , hn  et  ni , sont  égaux  au  pas  de  l’hélice 
et  à la  circonférence  qui  a pour  rayon  mk. 

La  force  P dirigée  suivant  GH , équivaut  à une  force  P', 
qui  agirait  au  point  m , suivant  une  droite  horizontale  mH' , 
comprise  dans  le  plan  Uni,  et  dont  la  gïandeur  serait  dé- 
terminée par  catte  proportion  : 

P:  P':: km:  og-, 

car  en  considérant  AB  comme  l’axe  d’un  treuil  , et  km  et 
OG  comme  les  rayons  du  cylindre  et  de  la  roue , la  force  P 
ferait  équilibre  à une  force  égale  à la  force  P',  et  qui  lui  serait- 
directement  contraire  , ou  qui  agirait  dans  le  sens  mH"  ; donc 
la  force  P est  équivalente  à la  force  P',  et  peut  être  remplacé» 
par  elle.  De  cette  manière , le  poids  R suspendu  au  point  m , 
est  tenu  en  équilibre  par  la  force  P'  appliquée  au  même  point; 
il  faut  donc  que  cette  force  empêche  le  point  m de  glisser  la 
long  de  l’hélice  cmd,  ou , ce  qui  est  la  même  chose , dans  le 
premier  moment , sur  sa  tangente  hml  ; par  conséquent , le  poids 
R est  dans  le  même  cas  que  s’il  était  posé  sur  un  plan  incliné  , 
dont  hl,  hn  et  ni  seraient  la  longueur,  la  hauteur  et  la  baseK 
et  qu’il  fût  retenu  sur  ce  plan  par  la  force  P/  parallèle  à s», 
base;  or,  d’après  ce  qu’on  a vu  plus  haut,  on  aura  pour- 
l’équilibre  des  forces  ü et  P1, 

P'  : Ry.hnUn. 
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Afin  d'éliminer  P'  entre  cette  proportion  et  la  précédente 
j’observe  que  les  circonférences  sont  entre  elles  comme  les 
rayons  , et  qu'on  a ni  = cire,  km , de  sorte  que  la  proportion 
qui  donne  le  rapport  de  P'  à P peut  s'écrire  ainsi  : 

P : P'  : : ni  : cire . OG  ; 

donc  en  multipliant  terme  à terme  cette  proportion  et  la 
précédente  , nous  aurons 

P : R ::  hn  : cire.  OG; 

ce  qui  nous  apprend  que  dans  l’équilibre  de  la  vis , la  puissance 
P est  à la  résistance  R , comme  le  pas  de  la  vis  est  à la  cir- 
conférence du  cercle  que  la  puissance  tend  à faire  décrire  d 
son  point  d'application. 

Ainsi  l'avantage  de  la  puissance  sur  la  résistance  est  d’autant 
plus  grand,  que  la  puissance  agit  à une  plus  grande  di'tance 
de  l’axe,  et  que  le  pas  de  la  vis  est  plus  petit,  ou  que  le 
filet  qui  enveloppe  le  cylindre  est  plus  resserré.  A la  vérité, 
nous  avons  supposé  , pour  parvenir  à ce  résultat,  que  l’écrou 
mobile  ne  posait  que  par  un  seul  point  sur  le  filet  de  la  vis  ; 
mais  on  conçoit  aisément  que  le  rapport  de  la  puissance  à la 
résistance  étant  indépendant  de  la  position  du  point  do  con- 
tact , il  sera  encore  le  même  quand  l'écrou  touchera  la  vis  en 
plusieurs  points.  En  efiYt , le  poids  de  l’écrou  se  partagera 
d'une  manière  quelconque  entre  tous  les  points  de  contact.' 

Appelons  r,  r',  r" les  parties  de  ce  poids  qui  pèseront 

«ur  ces  différens  points,  et  qui,  en  somme,  reproduiront  le 
poids  R ; on  peut  partager  la  puissance  P en  un  pareil  nombre 
de  parties  p , //,  p" . . . , et  supposer  que  la  force  p est  employée 
à tenir  en  équilibre  le  poids  r ; et  de  même  pour  les  autres  ; 
alors  chaque  poids  partiel  sera  à la  force  qui  lui  fait  équi- 
libre, dans  le  rapport  constant  de  la  circonférence  OG  à hn\ 
de  sorte  qu’on  aura 

cire. OG  , , cire. OG  „ „ circ.OG 

r=P-  ^=P  • -U~->  r =P  ' foi  * 
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•Joutant  toute*  ce»  éqnations,  et  observant  que  r-fr'+r'...  =/ï, 
p+p'-^-p" • -•  —P»  il  vient 


R— P. 


cirr  OG 

hïT~  'r 


c’est-à-dire,  le  même  rapport  que  dans  le  cas  d’un  seul 
point  de  contact. 


Du  Coin , 

Le  coin  est  un  prisme  triangulaire  que  l’on  introduit  dans 
une  fente  , pour  écarter  davantage  les  deux  parties  d’un  corps. 
La  face  qui  est  .hors  du  corps  , et  sur  laquelle  on  frappe  pour 
enfoncer  le  coin  , se  nomme  ta  tcte  du  coin;  on  appelle 
tranchant,  l’arête  par  laquelle  il  commence  à s’enfoncer, 
et  côtés  , les  deux  faces  adjacentes  à cette  arête  , par  les- 
quelles it  comprime  les  deux  parties  du  corps  La  puis- 
sance est  la  percussion  que  l’on  exerce  sur  la  tete  du  coin  t 
par  un  coup  de  marteau  ou  tout  autrement  ~ la  force  qu’elle 
doit  vaincre  est  la  résistance  que  les  parties  du  corps  opposent 
à leur  séparation  ; mais  comme  cette  résistance  n’est  jamai» 
bien  connue , nous  ne  chercherons  pas , comme  dans  le* 
autres  machines  , ' le  rapport  de  la  puissance  à la  résistance^ 
et  nous  nous  bornerons  à. déterminer  le»  efforts  que  la.  puis- 
sance exerce  sur  les  deux  côtés  du  eoin  perpendiculairement 
à ce»  côtés.  Non»  supposerons  la  puissance  perpendiculaire 
à la  tête  du  coin;  car  si  elle  ne  l'était  pas , elle  se  décompo- 
serait en  deux  forces  : l’une  parallèle  à cette  tête,  et  qu* 
n’aurait  aucun  effet  pour  enfoncer  le  coin  l’autre  perpen- 
diculaire , et  seule  nécessaire  à considérer. 

Soit  DE  (fig.  86),  la- direction  de  la  puissance;  parcette 
droite  , qu’on  suppose  perpendiculaire  à là  tête  du  coin  s- 
menons  un  plan  perpendiculaire  au  tranchant,  et  comme  cette 
arête  est  l’intersection  de»  deux  côtés  du  coin,  ce  plan  sera 
anssi  perpendiculaire  à çes  deux  côtés;  soit  ABC  le  trianglè 
suivant  lequel  notre  plan  coupera  le  prisme  triangulaire  qui 
iurme  le  coin  ; abaissons  du  point  E où  la  direction  de.  ta. 
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puissance  rencontre  la  tète  du  coin , deux  perpendiculaire* 
EF  et  EG  sur  les  côtés  AC  et  BC , et  décomposons  la  puis- 
sance en  deux  forces  dirigées  suivant  EF  et  EG  ; ces  deux 
composantes  représenteront  les  efforts  que  la  puissance  exerce 
sur  les  côtés  du  coin , et  dont  il  s’agit  de  trouver  le  rapport 
à cette  puissance.  Appelons  donc  P cette  force  donnée , X 
, i:t  Y les  composantes  suivant  EF  et  EG  ; prolongeons  la  direc- 
tion DE  de  la  force  P,  d’une  quantité  arbitraire  Ee , et  par 
le  point  e menons  les  droites  ef  et  eg,  parallèles  à EG  et  EF; 
la  force  P et  ses  composantes  X et  Y,  seront  entre  elles  comme 
la  diagonale  Ee  et  les  deux  côtés  Ef  et  Eg,  du  parallélo- 
gramme Efeg;  donc  à cause  de  Eg  ~fe,  on  aura 

P:X:Y::Ee:Ef:fe.  . 

Or,  les  trois  côtés  du  triangle  Etf  sont  perpendiculaires 
à ceux  du  triangle  ABC,  savoir,  Ee  à AB , Ef  à AC,  ef 
à BC  j ces  triangles  sont  donc  semblables  , et  l'on  a 

Ee  *.  Ef:fe\:AB\AC\BC ; 
par  conséquent , 

P .X:  Y\\AB\  AC'.BC; 

c’est-à-dire,  que  les  trois  forces  P,  X,  K,  sont  entre  elles 
comme  les  trois  côtés  du  triangle  ABC , auxquels  leurs  direc- 
tions sont  perpendiculaires. 

Les  droites  AB , AC,  BC , sont  entre  elles  dans  le  même 
rapport  que  les  faces  du  coin  qu’on  appelle  sa  tête  et  ses  deux 
côtés  ; car  ces  faces  sont  des  parallélogrammes  de  même  base , 
qui  ont  pour  hauteur  AB , AC , BC  ; il  s’ensuit  donc  que  la 
puissance  B et  ses  deux  composantes,  sont  entre  elles  comme 
la  tête  et  les  deux  côtés  du  coin , ou  bien  que  la  puissance 
étant  représentée  par  la  tète  du  coin  , l’effort  qu'elle  exerce 
*ur  chaoun  des  deux  côtés , est  représenté  par  ce  côté.  En 
servant  donc  d’un  coin  très-aigu  , ou  dont  les  côtés  soient 
très-long»  par  rapport  à la  tête,  on  pourra  exercer  latérale- 
ment des  efforts  très-considérable» , en  frappant  d’un  coup 
médiocre  »ur  la  tête  du  coin. 
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Loi  générale  de  P équilibre  dans  les  machines. 

V 

En  combinant  ensemWte  de  différentes  manières  les  ifta- 
chines  que  nous  venons  de  considérer,  on  formera  d’autres 
machines  dont  le  nombre  peut  se  multiplier  à l'infini.  Relati- 
vement à ces  machines  composées , on  déterminera  le  rap- 
port de  la  puissance  à la  résistance  nécessaire  à l'équilibre,  en 
ayant  égard  aux  tensions  des  cordes  qui  lient  les  diverses 
parties  de  la  machine , et  en  supposant  ce  rapport  connu , 
pour  chacune  des  parties  composantes.  C’èst  ce  que  nous 
avons  fait  par  rapport  au  système  de  poulies  et  à l’assemblage 
de  treuils  représentés  par  les  figures  y5  et  79,  et  ces  exemples 
suflisent  pour  montrer  comment  il  faudra  s’y  prendre  dans 
des  cas  plus  compliqués.  Mais  quelle  que  soit  la  composition 
d'une  machine , il  existe  une  règle  qui  donne  immédiatement 
le  rapport  de  la  puissance  à la  résistance , d’après  celui  des 
espaces  que  tendent  à décrire  les  points  d’application  des  deux 
forces.  Cette  règle  est  un  cas  particulier  du  principe  des 
vttesses  virtuelles , que  nous  avons  exposé  et  démontré  d'une 
manière  générale , dans  le  chapitre  vu  du  Ier  livre  ; mais 
comme  elle  peut  être  d'une  grande  utilité  dans  la  pratique  , 
il  est  bon  de  la  rappeler  ici,  sans  revenir  sur  sa  démons- 
tration. 

Supposons  que  l’on  imprime  à la  machine  un  mouvement 
très-petit,  et  que  les  points  d'application  de  la  puissance  et 
de  la  résistance  décrivent  des  courbes  tangentes  aux  direc- 
tions de  ces  forces;  appelons  p,  l'espace  parcouru  par  le 
point  d’application  de  la'  puissance , et  r,  l’espace  parcouru 
]>ar  celui  de  la  résistance  5 soit  P la  première  et  R la  se- 
conde de  ces  deux  forces  ; si  l'on  demande  le  rapport  dé 
P à R nécessaire  à l’équilibre , on  aura , par  approximation , 

C- 

P r 

H~  P 
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et  cette  valeur  approchera  d'autant  plus  de  la  valeur  exacte, 
que  le  mouvement  imprimé  à la  machine  sera  plus  petit , de 

manière  qu’en  prenant  la  limite  du  rapport  - , on  aura  rr- 

• # j>  P 

goureusement  la.  valeur  demandée  de  — . 

Si  les  courbes  décrites  par  les  points  d'application  des 
forces  P et  R,  ne  sont  pas  tangentes  à leurs  directions,  on 
prendra,  au  lieu  des  espaces  parcourus  par  ces  points,  le* 
projections  de  ces  espaces  sur  les  directions  des  forces,  et 
le  rapport  inverse  de  ces  projections  fera  connaître  le  rap- 
port des  forces  dans  le  cas  de  t'équilibre.  On  sera  libre 
de  prendre,  pdfar  point  d'application  de  chaque  force,  tel 
point  qu’on  voudra  de  sa  direction , pourvu  qu’on  le  regarda 
comme  fixement  attaché  à la  machine. 

Maintenant  appliquons  cette  règle  à quelques  exemples 
propres  à en  montrer  l'usage  et  à la  vérifier. 

Dans  le  levier  (fig.  72) , je  prends  pour  points  d'applica- 
tion des  forces  P et  R,  les  pieds  b et  c des  perpendiculaires 
Ab  et  Ac , abaissées  du  point  d'appui  A sur  les  directions  de 
ces  forces.  Quand  le  levier  tourne  autour  du  point  A , les 
points  h et  c décrivent  des  arcs  de  cercle  tels  que  bb'  et 
cc , tangens  aux  directions  bE  et  cF  des  forces , et  d'on  même 
nombre  de  degrés  ; les  longueurs  de  ces  arcs  semblables  sont 
entre  elles  comme  leurs  rayons  Ab  et  Ac,  desorte  qu'on  a 

. • " f **  * 

cc'  r Ac 

W~~  p — ~Âb* 

et  à cause  que  ce  rapport  reste  le  même,  quelque  petit 
qu’on  suppose  le  mouvement  imprimé  au  levier,  il  s’ensuit 
qu’on  a rigoureusement 

P Ac 

5 R~~  Ab’ 

c’est-à-dire,  que  dans  le  cas  de  l’équilibre , les  deux  force* 
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P et  R sont  en  raison  inverse  des  perpendiculaires  abaissées 
du  point  d’appui  sur  leurs  directions.  Si  l’on  eût  choisi  les 
extrémités  B et  C du  levier,  pour  points  d’application  des 
forces  P et  R,  les  arcs  de  cercle  décrits  par  ces  points  pen- 
dant le  mouvement  du  levier  , n’auraient  pas  été  tangens  aux 
directions  de  ces  forces;  il  aurait  donc  fallu  projeter  ces  arcs 
sur  les  droites  BE  et  CF,  prendre  ensuite  le  rapport  da 
ces  projections , et  chercher  la  limite  de  ce  rapport  : on 
aurait  trouvé  qu'elle  est  égale  au  rapport  des  perpendicu- 
laires Ab\ st  Ac  (n*  164). 

Quand  le  treuil  (fig.  78)  tourne  autour  de  son  axe,  les 
points  d’application  de  la  puissance  et  de  la  résistance  dé- 
crivent des  arcs  semblables  ou  d'un  même  nombre  de  degré  , 
l’un  sur  la  circonférence  de  la  roue  et  l’autre  sur  celle  du 
cylindre.  Ces  arcs  sont  tangens  aux  directions  des  forces  ; 
leurs  longueurs  sont  eUtre  elles  comme  les  rayons  QM  et  K E, 
de  la  roue  et  du  cylindre;  on  a donc  dans  cette  machine 

P — 9M  Z — KE 

r ~ KE  et  R — OM' 

Lorsque  l’écrou  parcourt  un  espace  égal  au  pas  de  la  vis, 
ou  lorsqu’il  s’élève  d’une  hauteur  égale  à hn  (fig.  f5),  le 
point  G auquel  est  appliquée  la  puissance , décrit  une  hélice 
autour  de  l'axe  AB  dont  le  pas  est  le  mcnic  que  celui  de 
la  vis;  en  même  tems  la  projection  de  ce!  point,  sur  un 
horizontal , passant  par  le  point  O , dérrit  la  circonférence 
du  cercle  dont  le  rayon  est  OG;  de  plus,  ces  motivemens 
de  l’écrou  , du  point  G et  de  sa  projection  , sont  tels  , d’après 
la  nature  de  l’hélice,  que  si  l'écrou  parcourt  la  moitié,  le 
tiers,  ou  toute  autre  partie  du  pas  de  la  vis,  le  point  G 
parcourt  une  partie  semblable  de  la  longueur  de  l’hefice , 
et  sa  projection  horizontale  décrit  aussi  la  moitié  le  tit.rs  , 
ou  toute  autre  partie  proportionnelle  de  la  circonférence 
dont  OG  est  le  rayon;  appelant  donc,  en  général , r la  quan- 
tité dont  l’écrou  a monté,  et  s Tare  de  cercle  parcouru 
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en  même  teins  par  h projection  horizontale  do  point  G*  on 
aura 

r : hn  ::  a : cire.  OG. 

Or,  l’hélice  décrite  par  le  point  G n’étant  point  tangente  à 
la  direction  de  la  puissance  P,  il  faut,  pour  appliquer  à ce 
cas  la  loi  générale  de  l'équilibre,  considérer  la  projection 
d’un  très-petit  arc  de  cette  hélice,  sur  la  direction  GH  de 
la  force  P-,  mais  à cause  que  cette  direction  a été  supposée 
tangente  à la  circonférence  dont  OG  est  le  rayon,  la  pro- 
jeotion  sur  la  tangente  sera  à peu  près  égale  à la  projection 
sur  la  circonférence  , et  l’on  pourra  prendre  l’une  pour  l'autre, 
quand  il  s'agira  d’un  mouvement  infiniment  petit  de  l’écrou  -, 
par  conséquent  le  rapport  de  la  puissance  P à la  résistance 
ou  au  poids  R de  l’écrou,  sera  donnée  en  prenant  la  limite 

du  rapport  ^ ; et  comme  celui-ci  est  constamment  le  même , 

et  égal  à ^~~qq  » d’après  la  proportion  précédente , il  en 
résulte  que  l’on  a,  dans  le  cas  de  l’équilibre, 

P : R ” hn  : cire. OG-, 


proportion  que  nous  avions  déjà  trouvée  par  d’autres  consi- 
dérations. 

Dans  la  moufle  représentée  par  la  figure  77 , si  le  poids 
parcourt  ea  montant  une  espace  quelconque  r,  chacun  des 
six  cordons  qui  aboutissent  aux  poulies  mobiles  se  raccourcit 
de  la  même  quartité  r;  par  conséquent  le  cordôn  auquel 
est  suspendu  le  poids  P,  s’alonge  d’une  quantité  égale  à 6 r, 
qui  marque  l’espace  parcouru  en  descendant  par  ce  poids; 
prenant  doncp  = 6r,  on  aura,  dans  le  cas  de  l’équilibre , 


P 

R 


ou  /Î  = 6P; 


et  l’on  trouverait  de  même  Rz=nP,  eu  supposant  que  n fût 
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le  nombre  des  cordons  qui  aboutissent  aux  poulies  mobiles.' 

Enfin , je  choisis  pour  dernier  exemple , l'assemblage  de  pou- 
lies représenté  par  la  figure  76.  Si  le  poids  P parcourt  en 
descendant, un  espace  quelconque  p,  le  cordon  EB  se  raccour- 
cira d'une  quantité  égale  à \ .p  ; cela  étant , le  cordon  Ef  B' 
se  raccourcira  de  même  de  la  moitié  de  ~.p,  ou  de  ± .p  ; et 
par  suite  , le  cordon  E“ B’  se  raccourcira  de  la  moitié  de  j.p  , ou 
de  J.p  j ce  dernier  raccourcissement  exprime  l'espace  que  le 
poids  R parcourra  en  montant  : quel  que  soit  p , on  aura  donc 
r = ÿ.p;  d’où  il  suit,  dans  le  cas  de  l’équilibre, 


P 

R 


R — Bp. 


Généralement,  on  trouvera  par  cette  considération,  R—an.P, 
7t  désignant  le  nombre  des  poulies  mobiles  qui  entrent  dans  une 
semblable  machine. 


FIN  DU  PREMIER  VOLUME. 
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